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Magnetic flux for permeability modulation
Permanent magnet magnetic flux

Soft magnetic metal  

(a) Without magnetic saturation.  (b) With magnetic saturation.   
図 1 透磁率変調の原理 

Fig. 1. Permeability modulation principle.   
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An adjustable field IPM motor utilizing a permeability modulation technique is proposed in this paper.  The proposed motor 

has a magnetic path made of a soft magnetic material between the rotor magnetic poles and a special winding for the permeability 
modulation.  The proposed motor can control the amount of a magnetic flux which interlinks to the stator windings by 
modulating the permeability of the soft magnetic material path.  This paper demonstrates some computer simulation results 
about the ability of the proposed adjustable field method, and makes a comparative investigation between the proposed method 
and the conventional field weakening control.   
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1. はじめに 

近年，高効率高出力を実現できるという理由から，高エ

ネルギー密度永久磁石（PM）を利用した PM モータが賞用

されてきた。しかし，界磁磁束が一定であるため，本来的

に低速高トルク運転と高速低トルク運転を両立する設計は

不可能である。従来は d 軸電流を利用した弱め界磁制御に

より運転領域の拡大を図ってきたが，高速化の需要が高ま

るにつれて，弱め界磁運転領域での銅損の増加による効率

悪化が大きな問題となっている。 
以上の根幹に関わる問題に対して，近年盛んに可変界磁

PM モータが検討されている(1)～(5)。文献(1)～(4)では，界磁

巻線から発生する静止磁界を用いて，ギャップ磁束の増減

を可能としている。しかし，この方式では界磁巻線用の

DC/DC コンバータにおける損失や，増磁および減磁をする

ための界磁銅損による損失増加の課題が残されている。ま

た文献(5)では，特殊なトロイダルステータの電機子起磁力

によって発生する第 2 次空間高調波を利用して反転磁極を

形成することにより，高速運転領域で自励的に可変界磁を

実現できる。しかし，この方式では界磁電流を自由に制御

できないため，低負荷領域の効率を悪化させる問題が残さ

れている。さらに，文献(1)～(5)のいずれのモータも，リラ

クタンストルクの利用が困難な構造となっているため，一

般的な埋込磁石（IPM）同期モータと比べてトルク密度が低

いという本質的な欠点がある。 
上記に対して筆者らは，磁性材料の磁気飽和特性に着目

し，透磁率変調技術に基づく磁気飽和を利用した可変界磁

の手法を提案してきた。提案する可変界磁制御は磁気飽和

を積極的に利用することで，逆突極性を有しながら純電磁

気的に可変界磁を実現する手法である。本稿では，この透

磁率変調技術に基づく可変界磁制御を適用した IPM モータ

の電磁界解析による性能予測と，従来の弱め界磁制御との

比較検討を行ったので報告する。 
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(a) Without magnetic saturation.      (b) With magnetic saturation.   
図 2 提案モータの基本原理 

Fig. 2. Basic principle of proposed adjustable field control.   
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図 3 提案するモータドライブ回路 
Fig. 3. Circuit configuration of proposed motor drive.   
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(a) Method using DC/DC converter.           (b) Method using time and/or space harmonics.             (c) Method using zero-phase current.   

図 4 種々のモータドライブ回路 
Fig. 4. Various motor drive circuits.   

 
表 1 各種モータドライブ回路の特徴 

Table 1. Evaluation of various motor drive circuits.   
Motor drive circuits Switching loss Controllability Power supply voltage utility 

Method using DC/DC converter ☓ ○ ○ 

Method using time and/or space harmonics △ ☓ ○ 

Method using zero-phase current ○ ○ ○ 

 

2. 透磁率変調を利用した可変界磁制御 

Fig. 1 に透磁率変調技術の原理を示す。同図に示す通り，

軟磁性材料の透磁率を変調するための磁束（変調用磁束）

を磁石磁束と直交する方向に透過させ、軟磁性材料の透磁

率を操作することにより，軟磁性材料を透過する磁束量を

制御する。 
Fig. 2 に上記の透磁率変調技術に基づく可変界磁制御の

基本原理を示す。本手法はロータ磁極間の磁石磁束漏れ磁

路の透磁率を変調し，磁極間漏れ磁束の量を制御する手法

である。変調用磁束は三相巻線とは別に用意した透磁率変

調用巻線で発生させる。磁石磁束漏れ磁路が磁気飽和して

いないときは，Fig. 2(a)のようにロータ内で磁石磁束が短絡

し，多くの磁石磁束はステータに鎖交しない。それに対し，

磁石磁束漏れ磁路が変調用磁束により磁気飽和すると，磁

極間短絡磁路の磁気抵抗が大きくなるため，Fig. 2(b)のよう

に磁石磁束はステータに鎖交する。上記の通り，提案する

手法は磁性材料の透磁率を変調することにより，可変界磁

を実現するものである。ここで提案する可変界磁制御は，

従来の弱め界磁制御や文献(1)~(5)で示されたように高速運

転領域で励磁電流を大きくするものではなく，高速運転時

には透磁率変調巻線の励磁電流を小さくすることでステー

タに鎖交する磁束量を低減するという従来とは全く逆の発

想に基づくものである。 

3. 透磁率変調に用いる起磁力源 

〈3･1〉提案するモータドライブの回路構成  Fig. 3 に

提案するモータドライブの回路構成を示す。本回路ではモ

ータ中性点とインバータ直流バス間に電流経路を新たに設

けることにより，三相平衡電流に加え零相電流 i0 を制御で

きる。本稿では i0 と零相巻線によって生じる零相起磁力を

透磁率変調に利用する方式を提案する。本回路の 0dq 軸電

圧方程式を以下に示す。 

( )0 0 0 03 3p 0 0 0
0 p 0
0 p
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d a d q d
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 (a) 3D quarter model.             (b) Cross section. 

図 5 提案モータの磁気回路 
Fig. 5. Magnet circuit of proposed motor.   

 
表 2 提案モータの仕様 

Table 2. Specifications of proposed motor. 
DC Voltage 270 V 

Phase current 50 Arms 

Number of poles and slots 8 poles, 48 slots 

Number of armature coil turns 7 

Number of 0-phase coil turns 100 

Stator diameter φ148 mm 

Motor flame diameter φ160 mm 

Rotor diameter φ100 mm 

Stack length 60 mm 

Max m.m.f. for permeability modulation 1200 AT 

Armature coil resistance 0.149 Ω 

0-phase coil resistance 1.600 Ω 

 

 
図 6 透磁率変調用起磁力 1200 AT 時の比透磁率分布 

Fig. 6.  Relative permeavility distribution with 1200 AT m.m.f. for 
permeability modulation.   

 

ここで，v0，vd，vq はそれぞれ 0dq 軸上の電圧，i0，id，iq

はそれぞれ 0dq 軸上の電流，Ra は三相の巻線抵抗，R0 は零

相の巻線抵抗，L0，Ld，Lqは 0dq 軸上のインダクタンス，Ψf

は 0dq 軸上の界磁磁石磁束鎖交数，p は微分演算子，ωは角

速度である。(1)より，0dq 軸 3 つの電流を独立して制御でき

ることがわかる。 
〈3･2〉各種起磁力の特徴  透磁率変調技術に基づく可

変界磁 IPM モータを実現するシステムとして，Fig. 4 に示す

3 つのモータ駆動回路が挙げられる。さらに，Table 1 に各

駆動回路についてスイッチング損失，制御性および電源電

圧利用率の観点からの評価を示す。 
（1）DC/DC コンバータを併用したモータ駆動回路  

Fig. 4(a)に文献(1)～(4)で使用されている方式である，インバ

ータと DC/DC コンバータを併用した方式を示す。この方式

は制御性および電源電圧利用率への影響が少ないという利

点をもつが，スイッチング素子の数が増えるため，スイッ

チング損が増加するという欠点がある。 
（2）時間または空間高調波を利用する方式  Fig. 4(b)

に文献(5)で使用されている空間高調波を利用する自励方式

を示す。この方式は電源電圧利用率への影響はないが，ロ

ータ内で整流器が必要になるため，導通損およびスイッチ

ング損が増加する欠点がある。また，高調波を利用する方

式は，ファラデーの法則に基づき高速運転領域でのみ大き

な起磁力を得ることができるが，前節で述べた通り，提案

する可変界磁制御は高速運転時に起磁力を小さくする手法

であるため，高調波を励磁エネルギー源として利用する方

式は適さない。 
（3）零相電流を利用する方式  Fig. 4(c)に筆者らが文献

(12)で提案している零相電流 i0 を利用する方式を示す。この

方式は i0 をコモンモード電圧によって制御できるため，イ

ンバータのスイッチング回数は変化せず，スイッチング損

への影響は僅かである。さらに透磁率変調技術に基づく可

変界磁 IPM モータは直流の i0 を利用するため，i0 の変動に

よる電源電圧利用率への影響はなく，中性点の電圧降下は

巻線抵抗による成分のみである。 

4. 透磁率変調技術に基づく可変界磁 IPM モータ

の磁気回路 

〈4･1〉可変界磁 IPM モータの仕様と磁気回路  Fig. 5
に JMAG-Designer18.0TM により解析を行った可変界磁 IPM
モータの 1/4 モデルを示す。さらに Table 2 にこのモデルの

主要諸元を示す。Fig. 5 より，ロータコアには電磁鋼板のみ

使用しており，上段および下段の 2 段に分割したロータを

採用することで，変調用磁束による高調波の発生を抑制し

ている。また，磁石配置を V 字形にすることで無負荷誘起

電圧を正弦波化するとともにトルク密度の向上を図ってい

る。さらに，モータフレームおよびシャフトにはステンレ

ス鋼である SUS403 を使用することで，機械的強度を確保し

つつ 3 次元磁路を実現している。フレームには d 軸および q
軸磁束が透過することを防止するためスリットを入れてい

る。これにより，d 軸および q 軸磁束によりフレームに発生

する渦電流損を抑制することができる。三相および零相巻

線抵抗は電流密度がおおよそ 25 A/mm2になるようなエナメ

ル線を選定し，抵抗値を導出している。 
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(b) FFT results of back e.m.f. 

図 8 ロータスキューがある場合の無負荷誘起電圧 
Fig. 8. Back e.m.f. with rotor skew.   
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(b) FFT results of 0-phase voltage.   

図 9 透磁率変調用起磁力 1200 AT 時の零相電圧 
Fig. 9. 0-phase voltage with 1200 AT m.m.f. for 

permeability modulation. 
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(a) Back e.m.f. waveforms.   
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(b) FFT results of back e.m.f. 

図 7 ロータスキューがない場合の無負荷誘起電圧 
Fig. 7. Back e.m.f. without rotor skew.   

 Fig. 6 に透磁率変調用起磁力を 1200 AT としたときの比透

磁率を示す。同図より，漏れ磁路ではない Point 1 の比透磁

率が 5120 であるのに対して，漏れ磁路である Point 2 の比透

磁率が透磁率変調用磁束により 40 まで低下していることが

確認できる。以上の結果から，透磁率変調用磁束によって

磁石磁極間漏れ磁路の透磁率が変調できることが確認でき

る。 
〈4･2〉ロータスキューによる高調波抑制  Fig. 7 に回

転速度 3000 r/min，透磁率変調用起磁力 0 AT および 1200 AT
としたときの無負荷誘起電圧波形ならびにフーリエ解析結

果を示す。同図より，変調用起磁力の有無により，無負荷

誘起電圧の基本波成分を 48.9 %制御できることがわかる。

しかし，ステータの磁気抵抗分布により，奇数次の高調波

成分が含まれることがわかる。特に，本稿のモデルは 1 極

対に対して 12 個のスロットがある分布巻を採用しているた

め，11 次および 13 次の高調波成分が発生していることが確

認できる。さらにこのステータの磁気抵抗分布は，0 軸イン

ダクタンス L0の変動を引き起こし，Fig. 3 のモータドライブ

回路を採用した場合，零相電圧の脈動により電源電圧利用

率を悪化させる原因になる。 
Fig. 8 に下段のロータに対して上段のロータを機械角で

3.75 deg（電気角で 15 deg）スキューさせ，Fig. 7 と同条件

での無負荷誘起電圧波形ならびにフーリエ解析結果を示

す。同図より，ロータ上段をスキューさせることで，基本

波成分を低減させることなく，無負荷誘起電圧の 11 次およ

び 13 次成分を抑制できることが確認できる。電気角 15 deg
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(a) Magnet torque waveforms.   
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(b) FFT results of magnet torque.   

図 10 電機子電流 50 Arms 時のマグネットトルク 
Fig. 10. Magnet torque with armature current of 50 Arms.   

 

 

(a) Adjustable field IPM motor model.   

 

(b) Conventional IPM motor model.   
図 11 可変界磁制御と従来の弱め界磁制御の比較 

Fig. 11. Comparion between adjustable field and conventional 
field weakening control. 

は 12 次高調波の半周期であるため，上段のロータ磁気抵抗

の 12 次高調波は，下段の磁気抵抗の 12 次高調波に対して

位相反転させた分布である。以上の理由から，ロータをス

キューすることで無負荷誘起電圧の 11 次および 13 次成分

を抑制することができる。 
Fig. 9 に透磁率変調用起磁力を 1200 AT としたときのロー

タスキューがある場合およびロータスキューがない場合の

零相電圧波形ならびにフーリエ解析結果を示す。同図より，

スキューすることで 12 次の高調波成分を抑制できることが

確認できる。以上の結果より，ロータをスキューすること

で L0 の変動による電源電圧利用率への影響を低減すること

ができることがわかった。 
Fig. 10 に，q 軸に電機子電流として 50 Arms を通電したと

きの，ロータスキューがある場合およびロータスキューが

ない場合のトルク波形ならびにフーリエ解析結果を示す。

同図より，ロータをスキューすることで，スキューしない

場合と同等の平均トルクを維持しつつ，トルクの 12 次成分

を 95.2 %低減できることがわかる。 
以上の結果から，ロータをスキューすることは高調波を

抑制できる点で優位性があるため，以降の議論では全て下

段のロータに対して上段のロータを機械角で 3.75 deg スキ

ューしたモデルで検討する。 

5. 提案法と従来の弱め界磁制御の比較検討 

Fig. 3 に示した三相 4 線式モータドライブ回路における銅

損 Pcは以下の式で求めることができる。 

( )2 2 2 2
0 0 0c a d qP R i i i R i= + + +  

(2) 
Fig. 8 の解析では，三相座標系で零相電流を 12 A 通電し

ており，これを 0dq座標系に変換すると 0軸電流 i0は 4 3  A
である。よって，提案する可変界磁制御を適用した IPM モ

ータにおいて界磁量を 48.9 %に弱めるときに発生する Pcは

238 W である。 
次に従来の弱め界磁制御を用いて，提案法を適用した IPM

モータと同等の界磁量とするために必要な-d 軸電流とその

ときの銅損を比較検討する。比較に用いた可変界磁 IPM モ

ータモデルおよび従来の弱め界磁制御を適用する IPM モー

タモデルを Fig. 11 に示す。Fig. 11 (a)に示したように，可変

界磁 IPM モータモデルは 2 つのロータを機械角で 3.75 deg
スキューさせたモータモデルである。また Fig. 11 (b)に示し

たように，従来の弱め界磁制御を適用する IPM モータは一

般的な V 字形の磁石配置を採用し，モータ外径および磁石

量が同一という条件下で両者を比較する。また，一般的な

IPM モータには零相巻線が不要であるため，零相巻線のス

ペース分積厚を小さくすることができ，それに応じて三相

巻線の抵抗値を小さくすることができる。以上の理由より，

可変界磁 IPM モータの三相巻線抵抗は 0.149 Ω であるのに

対して，一般的な IPM モータの三相巻線抵抗は 0.138 Ω と

して損失計算を行う。 
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図 12 -d 軸電流通電時の端子電圧 
Fig. 12. Terminal voltage with -d-axis current.   

Fig. 12 に，一般的な IPM モータに d 軸電流を-54.5 A 通電

したときの端子電圧波形ならびにそのフーリエ解析結果を

示す。同図より，一般的な IPM モータにおける無負荷誘起

電圧と，可変界磁 IPM モータにおける透磁率変調用起磁力

1200 AT 時の無負荷誘起電圧は概ね等しいことが確認でき

る。さらに，一般的な IPM モータにおける d 軸電流-54.5 A
通電時の端子電圧基本波振幅は無負荷時基本波振幅の

51.1 %であることが確認できる。つまり一般的な IPM では，

-54.5 A の d 軸電流を流すことにより可変界磁 IPM モータの

可変界磁幅 48.9 %と同等の界磁量にすることができる。 
d 軸電流を-54.5 A 通電したときの Pcは(2)より 410 W であ

る。よって，界磁を約 49 %制御するという条件下では提案

する可変界磁手法を採用することにより銅損を 42.0 %低減

することができる。さらに本稿では，零相巻線と三相巻線

の電流密度を同等にして設計を行った。しかし，零相巻線

は三相巻線と独立しているため，三相巻線よりも電流密度

を小さく設計することもできる。このようにすることで，

モータ体積は若干大きくなるが，零相巻線の抵抗値を小さ

くし，さらなる銅損の低減が期待できる。 
また，Fig. 8(b)および Fig. 12(b)より，提案する可変界磁手

法と比較して弱め界磁制御の方が，誘起電圧の奇数次成分

が大きくなることがわかる。これは，電機子回転磁界に，

ステータの磁気抵抗分布によって発生する高調波成分が重

畳するためである。この誘起電圧の高調波はインバータの

電源電圧利用率を低下させ，可変速特性を悪化させる。 
以上の結果より，提案する可変界磁手法は銅損および誘

起電圧の高調波の点においても，従来の弱め界磁制御に対

して優位性を有する。 

5. まとめ 

本稿では，透磁率変調技術に基づく新しい可変界磁手法

を提案した。提案した可変界磁手法を採用することで，界

磁量を 48.9 %制御できることを無負荷誘起電圧の結果から

示した。さらに，上段および下段に 2 分割されたロータを，

機械角で 3.75 deg スキューすることで，無負荷誘起電圧の基

本波成分を犠牲にすることなく，ステータの磁気抵抗分布

によって発生する無負荷誘起電圧に含まれる 11次および 13
次成分を抑制できることが確認できた。さらにこのロータ

スキューにより，零相インダクタンスの変動によって生じ

る中性点電圧に含まれる 12 次成分の脈動を抑制できること

が確認できた。 
提案する可変界磁手法と従来の弱め界磁手法との比較で

は，提案法は従来法よりも 42.0 %少ない銅損で，同量の界

磁量を制御できることが確認できた。さらに，誘起電圧に

高調波が発生する従来法に対して，提案法では高調波が発

生しないことを無負荷誘起電圧波形によって示した。 
今後は，任意の運転領域において効率等を最適化する 0dq

軸電流を導出し，実機検証により提案法を適用した PM モー

タの運転特性を明らかにしていく予定である。  

文   献 

(1) 水野・永山・足利・小林：「ハイブリット励磁形ブラシレス同期機の

動作原理と基本特性」，電学論D，Vol. 115，No. 11，pp. 1402-1411 (1995) 
(2) 難波・平本・中井：「可変界磁機能を有する 3 次元磁気回路モータの

提案」，電学論 D，Vol. 135，No. 11，pp. 1085-1090 (2015) 
(3) T. Ogawa, T. Takahashi, M. Takemoto, H. Arita, A. Daikoku, and S. 

Ogasawara, “The Consequent-Pole Type Ferrite Magnet Axial Gap Motor 
with Field Winding for Traction Motor Used in EV,” SAEJ Proc. EVteC & 
APE Japan 2016, No.20169094 (2016) 

(4)  J. A. Tapia, F. Leonardi, and T. A. Lipo, “Consequent-Pole 
Permanent-Magnet Machine with Extended Field-Weakening Capability,” 
IEEE Trans. on IA., Vol. 39, No. 39, pp. 1704-1709 (2003) 

(5) 青山・中島・野口：「電気的磁極反転形可変界磁 PM モータの提案と

原理実証」，電学論 D，Vol. 137，No. 9，pp. 725-736 (2017) 
(6) 野中：「自励形単相同期発電機」，電学誌，Vol. 78，No. 842，pp. 407-412 

(1958) 
(7) 野中：「ブラシ無し自励形単相同期発電機」，電学誌，Vol. 86，No. 883，

pp. 627-634 (1962) 
(8) T.C. Julio：“3D cross coupling effect for flux control in magnetic circuit 

with Permanent Magnet”，International Symposium on Power Electronics, 
Electrical Drives, Automation and Motion, pp. 742-745 (2014) 

(9) I. Urquhart, D. Tanaka, R. Owen, Z.Q. Zhu, J.B. Wang, and D.A. Stone: 
“Mechanically Actuated Variable Flux IPMSM for EV and HEV Applica- 
tions”, Proc. of EVS27 International Battery, Hybrid and Fuel Cell 
Vehicle Symposium 2013, pp. 0684-0695 (2013) 

(10)  Q. Ronghai, M. Aydin, and T.A. Lipo: “Performance comparison of dual 
-rotor radial flux and axial-flux permanent-magnet BLDC machines”, 
IEMDC’03. IEEE International, Vol. 3, pp. 1948-1954 (2003) 

(11) 岩間・野口・青山：「磁気飽和を利用した可変界磁 PM モータの基礎

検討」，平成 31 年電気学会全国大会 (2019) 
(12) 野口・岩間・青山：「零相電流を利用した透磁率変調に基づく可変界

磁 PM モータの基礎検討」，平成 31 年電気学会全国大会 (2019) 



<<

  /ASCII85EncodePages false

  /AllowTransparency false

  /AutoPositionEPSFiles true

  /AutoRotatePages /None

  /Binding /Left

  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)

  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)

  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)

  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)

  /CannotEmbedFontPolicy /Error

  /CompatibilityLevel 1.4

  /CompressObjects /Tags

  /CompressPages true

  /ConvertImagesToIndexed true

  /PassThroughJPEGImages true

  /CreateJobTicket false

  /DefaultRenderingIntent /Default

  /DetectBlends true

  /DetectCurves 0.0000

  /ColorConversionStrategy /CMYK

  /DoThumbnails false

  /EmbedAllFonts true

  /EmbedOpenType false

  /ParseICCProfilesInComments true

  /EmbedJobOptions true

  /DSCReportingLevel 0

  /EmitDSCWarnings false

  /EndPage -1

  /ImageMemory 1048576

  /LockDistillerParams false

  /MaxSubsetPct 100

  /Optimize true

  /OPM 1

  /ParseDSCComments true

  /ParseDSCCommentsForDocInfo true

  /PreserveCopyPage true

  /PreserveDICMYKValues true

  /PreserveEPSInfo true

  /PreserveFlatness true

  /PreserveHalftoneInfo false

  /PreserveOPIComments true

  /PreserveOverprintSettings true

  /StartPage 1

  /SubsetFonts true

  /TransferFunctionInfo /Apply

  /UCRandBGInfo /Preserve

  /UsePrologue false

  /ColorSettingsFile ()

  /AlwaysEmbed [ true

  ]

  /NeverEmbed [ true

  ]

  /AntiAliasColorImages false

  /CropColorImages true

  /ColorImageMinResolution 300

  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleColorImages true

  /ColorImageDownsampleType /Bicubic

  /ColorImageResolution 300

  /ColorImageDepth -1

  /ColorImageMinDownsampleDepth 1

  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeColorImages true

  /ColorImageFilter /DCTEncode

  /AutoFilterColorImages true

  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG

  /ColorACSImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /ColorImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /JPEG2000ColorACSImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /JPEG2000ColorImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /AntiAliasGrayImages false

  /CropGrayImages true

  /GrayImageMinResolution 300

  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleGrayImages true

  /GrayImageDownsampleType /Bicubic

  /GrayImageResolution 300

  /GrayImageDepth -1

  /GrayImageMinDownsampleDepth 2

  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeGrayImages true

  /GrayImageFilter /DCTEncode

  /AutoFilterGrayImages true

  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG

  /GrayACSImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /GrayImageDict <<

    /QFactor 0.15

    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]

  >>

  /JPEG2000GrayACSImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /JPEG2000GrayImageDict <<

    /TileWidth 256

    /TileHeight 256

    /Quality 30

  >>

  /AntiAliasMonoImages false

  /CropMonoImages true

  /MonoImageMinResolution 1200

  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK

  /DownsampleMonoImages true

  /MonoImageDownsampleType /Bicubic

  /MonoImageResolution 1200

  /MonoImageDepth -1

  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000

  /EncodeMonoImages true

  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode

  /MonoImageDict <<

    /K -1

  >>

  /AllowPSXObjects false

  /CheckCompliance [

    /None

  ]

  /PDFX1aCheck false

  /PDFX3Check false

  /PDFXCompliantPDFOnly false

  /PDFXNoTrimBoxError true

  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [

    0.00000

    0.00000

    0.00000

    0.00000

  ]

  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true

  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [

    0.00000

    0.00000

    0.00000

    0.00000

  ]

  /PDFXOutputIntentProfile ()

  /PDFXOutputConditionIdentifier ()

  /PDFXOutputCondition ()

  /PDFXRegistryName ()

  /PDFXTrapped /False



  /CreateJDFFile false

  /Description <<



    /BGR <>

    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>

    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>

    /CZE <>

    /DAN <>

    /DEU <>

    /ESP <>

    /ETI <>

    /FRA <>

    /GRE <>



    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)

    /HUN <>

    /ITA <>

    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>

    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>

    /LTH <>

    /LVI <>

    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)

    /NOR <>

    /POL <>

    /PTB <>

    /RUM <>

    /RUS <>

    /SKY <>

    /SLV <>

    /SUO <>

    /SVE <>

    /TUR <>

    /UKR <>

    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)

  >>

  /Namespace [

    (Adobe)

    (Common)

    (1.0)

  ]

  /OtherNamespaces [

    <<

      /AsReaderSpreads false

      /CropImagesToFrames true

      /ErrorControl /WarnAndContinue

      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false

      /IncludeGuidesGrids false

      /IncludeNonPrinting false

      /IncludeSlug false

      /Namespace [

        (Adobe)

        (InDesign)

        (4.0)

      ]

      /OmitPlacedBitmaps false

      /OmitPlacedEPS false

      /OmitPlacedPDF false

      /SimulateOverprint /Legacy

    >>

    <<

      /AddBleedMarks false

      /AddColorBars false

      /AddCropMarks false

      /AddPageInfo false

      /AddRegMarks false

      /ConvertColors /ConvertToCMYK

      /DestinationProfileName ()

      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK

      /Downsample16BitImages true

      /FlattenerPreset <<

        /PresetSelector /MediumResolution

      >>

      /FormElements false

      /GenerateStructure false

      /IncludeBookmarks false

      /IncludeHyperlinks false

      /IncludeInteractive false

      /IncludeLayers false

      /IncludeProfiles false

      /MultimediaHandling /UseObjectSettings

      /Namespace [

        (Adobe)

        (CreativeSuite)

        (2.0)

      ]

      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK

      /PreserveEditing true

      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged

      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile

      /UseDocumentBleed false

    >>

  ]

>> setdistillerparams

<<

  /HWResolution [2400 2400]

  /PageSize [612.000 792.000]

>> setpagedevice



