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単基水銀整流器による可逆静止レオナード装置
Reversible Static Leonard System by the Single Mercury Arc Rectifier

川 敏 明ヰ
ToshiakiMaekawa

内 容

可逆運転用静止レオナード方式には交さ接続式,単

可

梗 概

水銀整流器による電機子回路切換式と電動機界磁反転

式とが考えられるが,ここには電機子切換方式に関して報告する｡ここに述べる新制御方式は,正逆転,正員

負荷トルクに対してワードレオナード方式と同様の自由な運転操作を可能にするものである｡順逆変換の全

囲をカ/ミーしうる広角度格子制御回路,チェンジオー/ミスイッチの切換条件の検出,および円滑な切i)換えを

行なうため制御装置各部に必要な種々の考慮などにつき,

宣しえたことを述べる｡

1.緒 言

運転の可能な静止レオナード装置の実施例はドイツに多

い(1)｡わが国およびアメリカにおいては二,三散見される 度で比

較的少ないが,いずれも今後の発展に期待をかレナた叙述が多くみら

れる｡本方式が電動力応用方面において幾多の長所をもっているこ

とは,ここに改めて論ずるまでもないことであるっ

可逆静止レオナードにほ,MRセットを2組用いる交さ接続方式

と,▼単基MR切換方式とがあり,後者はさらiこ電機了▲回路に極性転

換器を設ける方式と,電動機の界磁 流の方向を反転させる方式と

が考えられる｡交さ接続方式には技術的問題も皆無とはいえないが

むしろ主MR設備を2基必要とする点が経済的な欠点である｡ここ

にほ主として単基MRによる電機子回路切換方式,いわゆるチェン

ジオーバスイッチ方式について諸種の観点から検討を加えた結果を

報告する｡

日立製作所でほさきに比較的単純な負荷を対象とする場合,きわ

めて簡単確実な方式を完成しているが(2),ここに述べる制御方式ほ

正逆転の加減速はもちろん,正負の負荷トルク変化に対しても,ワ

ードレオナード方式にほとんど見劣りのない自由な運転操作を可能

にするものである｡したがって応用対象としては,分塊圧延機にお

けるイルグナ装置,巻上機のワードレオナード装置,そのほか従来

レオナード方式が使われていたほとんどすべての設備に適用して,

水銀整流器の高速応性能そのほかの諸長所を遺憾なく発揮しうる亀

のと確信する｡

2.動作原軍聖と回路構成上の問題点

舞l図は定速度制御を施した可逆運転の可能な静止レオナードl〔1l

路である｡正方向運転の場合はRおよぴrを閉 基の正て"し ユせ
〔上β値

与え,逆方向運転の場合はLおよぴJを閉じ 負の基準値を与去

る｡電動機運転を行なう場合には回転方向のみを考えてR,Lの切

り換えを行なえばよいが,負荷の性質によっては発電制動を行なう

必要があり,この場合は回転方向に無関係に電機子電流んの方向

が反転する｡そこで切換制御ほ回転方向よりもむLろんを流すに

必要な方向を選ぶべきである｡切F)換えと同時に格子角βにも適当

な値がある｡これらの関係を舞2,3図によって原理的に説明する｡

弟2図は水銀コンバータの格子角βと無負荷電圧E〃月との関係を

示すものである｡ここで電流は一方向のみしか流し得ないからプラ

ス側は,整流器運転,マイナス側はインノミータ運転のみが可能であ

る｡電流が流れるとコンバータの内部電圧降下によって図示点線の

ように端子電圧は変化する｡.この図をノヨをパラメータとして電圧電
*
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斬新な考案,検討を加え,画期的な新制御方式を確

第1図 単基可逆静止 レオナード

第2図 格子制御角と無色荷電正

流の関係に書き換えると第3図の右半分となる｡主回路を切り換え

た場合の関係は同図左半分のように表わされる｡弟3図上に電動機

の速度すなわち逆起電力E〃1と必要な負荷電流ん1をとれば,その

交点は,主回路コソタクタR,Lの別,格子角βの値,そLて整流

器運転かイソバータ運転かの区別などを示す｡策4図をこ各種の負荷

におけるんと凰wの関係を例示する｡(a)は速度に比例した負荷

を持つ電動榛,(b)は巻上機のような一定負荷のとき,これを加減

速する場合を示す｡いずれも制御中に×印の所で主回路の切り換え

を要するっ このような負荷電流の要請により回路を切り換える場

モーl
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第3図 水択コンノ∴-クの電圧電流特性
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第4図 負荷 卜 ′しク と加減速ト ルク
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第5囲 新格子制御回路構成図
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切り換え直前向後の格子角をそれぞれ▲∋月,針とすると,ほJ三

-J∋⊥の関係が必要であることは弟3図から明らかである二

た主回路が切り換わった場合,制御系の極性を反転させないよう,

たとえば黄1図のような

gの切り換えを要する｡

上述のような

度制御系を朋いていれば制御回路にr.,

操作を自動的に判断し,遂行する制御回路の1て二葉

にあたっては次の3項目について検討を要する｡

(a)必要な格子制御角度,すなわち移相器の検討｡

(b)切り換えを要する条件の判定,すなわち切換点検出器の検

討.二

(C)切換操作に.わいて考慮すべき点,すなわち円滑に切換操作

を完イするための検討｡

以~F,こjtらこ･こついて逐次検討していこう｡

3.広角度格子制御回路

水銀コン′バータを整流ならびにインバータ全領域にわたって制御

するためには弟2図に示すようにほぼ±90度近い移相角が必腰で

ある｡この日的に用いた格子制御回路ほ第5図に示すような構成に
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第6図
′超.広

角 度 移 相 回路

第7図 ピ
ーク 成 形 回 路

第8図 新格子制御回路出力波形

なっている(3-)へ

まず移相回路ほ第d図にホす可飽和リアクトルを用いた改良ツー

ロン回路であるり)｡可飽和リ7クトルの制御スカによって,リアク

タンスⅩとコンデンサCのIiニi二列よりなる分路の合成イン1ご-一ダンス

ほ,広く誘導性より容是性にわたって変化する｡したがってこの回

終にほ200度以上の移相 州をもつものが容易に設計できる.二

上記の移相器田ノJは弟7図に示すようなピーク成形車J路i･こ送ら

れ,ここで急Lゆんな~-■仁ち上がりと,最適の幅をもつピーク披形に

直され,水銀懲流儲の格子に加えられる｡.,第8図は本装置で得られ

たピーク波形,弟9図は本装置の移相特性をホすものである=

4.切換条件の検出

4.1検出器の構成〔ユ′

さきに述べたようにチェンノンオーバスイッチ(COS)の切換条件

は,

(1) 電

う

動機が変成する方向の電流を水銀コンバータから供給L

る極性を選ぷこと(必要条件)｡

(2)動作を起こすときは,電流が`ぷもL-くほ十分小さい値でふ

ること(十分粂f′-い=

である一二この検出を行なうため,まず電動機を加速すべき方向を知

ることによって必要一条件を判定L,次に電流零近傍の検出を子fなっ
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第12図 切換検出器(CO Det.)の構成

ながれているから,いずれか1紐.がオンになっているときは,他が

オンになることはできない(連動回路)｡

零い卜)霞ユ菰猿山

第10図 切換条件検出器の構成

｢~二ニコ

第11図 切換検出器用磁気増幅器

て検出信号の通過を許すようにLて十分条件を満たし さらに,R,

L両接点が同時にほいらないような連動回路を追加するこ そのため

に策10図のような論理判断機能をもった検出器を作った= なお検

出遅れほ切換時間を長びかせるから極力小さくする必要がある⊂ 現

在チェンジオーバスイッチの動作時間ほ0.2/､､ノ0.3秒程度のものが作

られているから,切換検出器ほこj~しに対して十分早いことを目標に

する｡

4.2 試作検出器の動作と特性

ここに用いた検出器は第11図に示すようなノ/妄サイクル応答の速

応性磁気増幅器を周いたものである｡入力儲け1,2のいずれi･こ

正がかかっても出力端子5,6から出力電圧を出すこ しかL入力端

了･3に電圧がかかっている場合ほ絶対に出力を出さない二 上の回路

2組を第12図のように用いるrノ端丁3ほ互いに他の出力端子につ

次に,基

との

電圧と被制御電圧(PGの電圧またほ電動機端ナ電圧)

図示のような回路で,差電旺亡が正のときほ(2).

負のときは(2)′にプラス電圧がかかるようにする｡これによって切

i)換えを必要とする方向が選別される(必要条件)｡

しかし,ここですでにDR,DLいずれかがオンになってお声),さ

らに(1)に電圧がかかっていれば(2),(2)′の電虻のいかんにかか

わらず元の状態が保持されたままであるっ ところが(1)の電圧ほ図

のように主回路の電流に応じたものであるから,主回路電流が所定

の十分小さい値以下に減れば(1)の印加電圧が になる(十分条

作)｡.するといままでオンになっていた回路ほオフになり,その後は

さきに与えられた(2),(2)′の信号方向によって所要の回路がオン

になる｡

以上のようにしてチェンジオーバスイッチを入れるべき方向が上

記のDRまたほDLによって与えられる｡

5.切換制御方式(6)

5.1動 作 原 草聖

4で切換信号を与える検出器の説明をしたが,ここでは切換操作

をr-リ滑に完了するための制御回路について述べる｡種々検討の結果

まとめあけた制御回路の略図を弟13図に示す｢.図によって切換制

御の動作原理と問題点を説明する｡

運転指令はLGの電圧によって与える√- いま便五上停LLよi),止

転(R側)→逆転(L側)→停止の順に運転指令をシーえた場合の動作を

逐次説明するっ

(1)起動,加速動作

LGの電J_上が図示のようになれば,またMは停止状億であご),

その端子電Jr三が零であるから,LGの電圧がそのまま切換検出

CO Det.および磁気増幅器RMA,LMAの制御巻線にかかるc.

CO Det.は前章の説明で明らかなように,ここでR側より出力

信号を出し,COSのR側を閉じる｡同時にCOSの補助接点R.r

によって可飽和リアクトルRSRを励磁する.二 するとRMAほこ

こで初めて交流電源が与えられることになって動作を開始する｡.

制御巻線にはすでにLGよりの電圧によって十分大きな電流が流

れているから RMAの出力電圧ほただちにX"Lrを通じてAPSに

制御電流ム鋸を流そうとするで このf,J‖･は同時に別の~可飽和リア

クトルCLSRの励磁にも利用される｡ここでf""･の増加速度はリ

アクタンス芳Mによって適当に押えられ,APSを極度に早く励

し,ひいてはMR格子が急激に開くことを予防するっ あるffl!
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第13図 全 制 御 装 置 略 図

度の速さでMRの格子角βが増加し,それに伴ってMR電圧が

Mに与えられ電機子

(2)過電流制限

流が流れMを加速する｡

APSの制御電流im,は一応RMAの最大飽和出力まで増し,そ

の場合格子制御角βは+90度近い値になるように設計してある｡

五椚｡の増加速度は一応ズ,,～｡によって押えられているが,Mの加速

に比べては十分速いから,このままでは電機子電流が著しく増大

する｡そこで,CL Set.で設定された値以上の過電流となると,

過電流信号が電流制限用磁気増幅器CLMAの制御巻線に与えら

れる｡そしてCLMAの出力icLはim｡を打ち消す方向に与えら

れ,格子角βの増加を妨げ,結局過大電機了電流を防ぐ｡したが

ってMほCLSet.で設定された適当な加速電流を得て正方向に加

速される｡加速完了し,Mの端子電圧がLGの電圧に近づけば

RMAへのフィードバック信号が減少し,したがってRMA出力

j椚｡は適当な値に減少し,以後Mの端子電圧とLGの電圧がほぼ

等しいように電圧制御される｡

(3)逆 転

次にここで運転指令を逆方向に反転した場合を考える｡まず

CO Det.に与えられる信号が反転し,同時にRMA,LMAに与

えられるフィードバック信号も反転する｡するとRMAの出力は

零となり,格子角βを一80～90度付近におく｡そこで電機子

は一挙に零になる｡さきのエラー

磯子電流零を検出するDCCTの

圧Eの方向反転と,ここで

号とがCODet.に与えられる

から,CODet.検出信号はRからLに反転し,ひいてはチェンジ

オーバスイッチもRからLに切り換えられる｡切さ)換えられた直

道 静 止 レ オ ナ
ー ド 装 置 1463

後において格子角βほ負の最大値にあるため,Mの逆起電力によ

る突入電流の流れるおそれはない｡ここでCOSの補助接点エJの

投入によるLSRの飽和,LMAの出力f,〃rの増加,格子角の正方

向移相,Mの逆起電力によるインバータ電

回路のrl

の脾れ 過電流制限

用によるインバータ電流の抑肌 適当な減速,惇虐,引き

続いて逆方向への加速というような動作が合理的に進められる｡

(4)停 1_t二

回転状態から停l｢二する場合にも,減速切換動作は上述の逆転の

場合と同じで,ただ指令電旺LGが零であるから,M端了･電圧が

零に達して停止動作を終わるにすぎないr)

(5)同一回転方向における加

次にある高速度で恒l転中,低速度へ減速する場合の動作を考え

る｡運転指令としてはLG電圧を所要の大きさに下げるだけでよ

い｡突然LGの電圧が~Fがると,エラー電圧Eはさきの逆転の場

合と同様に極性が反転する｡ここでもL電機子電流が窄まで減少

すれば,CO Det.は反転指令を出し,すべての動作は前述の逆転

の場合と同様に進められる｡減速されてMの端子電圧がLG電圧

に近づき,さらに若干減速すると,今度はエラー電圧Eの方向反

転,電機子 流の消滅となり,COSはふたたび高速道転時と同一

極性に切り換わり,以後その状態でMに所要の負荷電流を供給し

つつ定常運転にはいる｡

より高速への変更はなんら極性切り換えを含まず,要すれ

ば過電流制限回路が動作するだけである｡

(6)制動負荷運転

電動機負荷の性質によっては,たとえば巻上機の巻~Fげ時のよ

うに制動電流を流しつつ一定速度を保持する必要のある場合があ

る｡すなわち運転指令が不変で所要負荷電流が正から逆に変化し

たときを考えてみよう｡このときはMの速度が上昇し,LG電圧

よりもMの端子電圧が上がった場合であり,電機子電流はMRを

通じて逆流しえないから零となる｡さらにエラー電圧eが反転す

るから,チェンジオーバスイッチは自動的に切り換わる｡以後は

イソバータ運転状態となって,負荷に見合った制動電流をMに流

しつつ,Mの加速すなわちMの端子電圧がLG電圧より大きく

上回ることなく 転状態が継続される｡負荷トルクが反転し力行

運転を要する状態となれば上記の逆の経過をたどる｡

以上述べたように本制御回路はいかなる負荷状態においても,適

宜必要な方向のCOSを自動的に 択投入し,切換時の過渡状態を除

けば,ワードレオナード方式とまったく同様な使い方ができるもの

である｡また過電流制限回路の適切な動作によって,急激な指令変

化に対しても,過大電流を生ずることなく,能力いっぱいの加減速

が可能である｡

5.2 回路構成上の補足説明

(1)RMAとLMAの動作

まずRMAとLMAは出力側で並列に接続されており,いずれ

もその出力電流の方向は同一である｡ただし,フィードバック

号を与える制御巻線は,逆方向に直列接続されており,ある方向

の制御 流によって一方の出力増加のときは他は減少することに

なる｡交流電源側に直列に入れたRSR,LSRによっていずれか

一方の交流電源が 断されている｡したがってRSR,LSRの遠

択励磁により,フィードバック信号∈がま,"ごとしてAPSに与えら

れるルートの極性反転を可能にしており,これはCOSの極性と見

合って,AVRループを常に負帰還制御系とするものであるっ

(2)APS制御特性とCLMA,CLSRの関係

APSは可飽和インダクタンスで構成されているから,その移相

特性は制御電流の正負に対していずれも進み位相となる｡そこで

弟13図のように,二つの制御巻線に互いに逆方向の電流を与える
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第14図 電圧制御系開回路静特性の説明図

場合,総合アンペアターンの方向が反転しないように考慮してお

く必要がある｡すなわち,総合制御アンペアターンを常に正方向

にしておくためには,CLMAによる制御アンペアターンがRMA

またはLMAiこよる制御アンペアターソよりも大きくなることを

絶対に避けなければならない｡策13図におけるCLSRほこの働

きをするもので,CLSRに与えられる励磁入力はf"暮｡であるから,

CLSRを通じてCLMAに供給される電流はi",Cの大きさに応じた

値を越えることができない｡したがってCLMAの制御入力がた

とえいかに大きくなろうとも,CLMAの出力£cェは上記i,〃`･に応

じた値以上にはなり得ない｡よってfcェは㍍rの大きさに応じて

与えられる,ある値よりも大きくなることはない｡各部の巻線数

を適当に選ぶことにより APSの 合制御アンペアターンを常iこ

正にしておくという条件が満足される.ニ

(3)過電流制限回路の構成について

弟13図に示すような過電流制限回路を作った理由について補

足説明したい点が二つある｡その一つは,電流検出部である｡.主

回路において電流検出に利用されるような電圧降下の生じる所は

MRの直流リアクトルと,Mの補極,補償巻線部分である｡しか

し前者の電圧降下には本質的に脈動分が大きいため電流検出には

不適当である.｡残る後者においては電流方向が反転する｡CLMA

に必要な過電流制限のための入力の方向はいつも同一であるか

ら,そこで弟13図のようにブリッジ整流回路を用いて主川路電

流の方向いかんにかかわらず同一方向の電流検出信号をうるよう

にしてあるr.

補足説明のその2は前述(2)に述べたようなくふうをこらして

まで過電流制限信号を直接APSに入れるようにした理山である.｡

もし電流検出信号をRMAおよぴLMAに入れるようにすれば前

述の問題は起二らず,LかもCLMA,CLSRが不用となるcにも

かかわらずあえて弟】3図に示すような構成をとったのほ,過電

流制限系の速応性をよくすると同時に,RMA,LMAの適度な飽

和特性のため過電流制限作用が,電肛制御系に妨げられることが

なくなるから非常に合理的な過電流制限を行ないうるものとなっ

ている｡

回∂ 関回路桔洩とその菜化
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第15図 電圧制御系開回路静特性の変化とMR電圧およご:

仮想循環電流の関係

5.3 負荷の正負変化切換時の総合動作についての検

正逆転や比較的大きな指令変化に対Lする動作に関してほ,5･l

に述べたように考えて,その現象をほとんど解明できるが,負荷ト

ルクが反転したような比較的小さいエラー電圧こによって切換操作

が行なわれる場合にほ,切換検出器の不感帯やRMA,LMAの動作

位置によって微妙な問題がでてくる｡以下これについて少L考察し

てみる｡

(1)仮想循環電流

電圧制御ループの回路制御特性はRMA,LMAの増幅侍性,

APSの移和特性,MRの制御特性を合成したもので,弟14図

(d)のようにして求められる.= この特性曲線は,RMA,LMAの

/ミイアスを変えた場合やAPS前段にそう入した半固定移相器

MPSの移相角を変更Lた場合に弟15図(a)に示Lたように移動

すると考えられる｡制御 流ilがある一定値f.1の場合のMRの

無負荷電圧は,図示のように叫 びあるいほ祝′,〃′である｡これ

をMRの負荷特性に書き直せば第15図(b)のようになる〔実線

のような正常状態では,伽=ぴであるから,R側の負荷特性曲線

とL側のそれとは,図のように円滑に連続するが,点線のような

場合には,伽′>〆となる｡もしMRがR,Lそれぞれ一組ずつあ

る交さ接続の場合を想定すると,策15図(b)に示すような循環

電流が流れることになる｡ここでほR,L同時に存在し得ないか

ら一応仮想循環電流と名づけることにする｡

この仮想循環電流が過大となるような調整がしてあると,R,

Lの切換時に大きな突入電流が流れることが予想される｡.また第

15図(a)の点線とは逆に特性曲線が正常調整時より~F方にある

ような場合にほ,第15図(b)におけるR,Lの関係が逝になり,

R,Lの切換点に大きな電圧変化が現われることはおのずから明

らかであろう｡.

(2)切換検出器の不感借

切り換えの問題に関していま一つの重要な点ほ,切換検出器の

不感帯による影響である｡切換検出器にほ第1d図(a)に示すよ

うに,エラー電圧検出の不感帯と零電流検｢Hによる不感帯とが存

在する⊂.そしてRが投入されているときほ図の右半面,Lが投入

されているときは囲の左半面,R,Lとも投入されていないとき

は,L‡｣火の見w軸上のみにしか実在し得ない(.そこでんす一旦ル′

十両卜で実在する可能性ある現象が検出不惑帯を横切る場合の検

出信号を考えると,第】る図(b),(c)のようになる｡

第1d図(a)に示すようにミ>0の検fll線が上に三く0の検出線

が~卜にある通常の場合にほ,中央部にR,Lとも開放される領域

が残るため弟Id図(b)のような検出信号が得られる｡エラー電

圧検出部の不感帯ほ検出器の入力端子に正のバイアスを与えてお

くことにより,簡単に縮少することができ,バイアス電圧を過大

り
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第16図 切換検出器(CO Det)の検出小感帯と検出信号の関係 第17図
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(C) 負荷トルク変化

にすれば,負の不感帯を与えることも可能であるワ ニの場合は開

放領域が消滅し 第1る図(c)に示すような検出信号が得られる

ものとなる｡理想汀伽こほ,三>0と∈<0の検出線が一致し開放領

域のない状態,すなわち弟lる図(b)と(c)の中間が最良調整で

ある｡

さて前述の弟15図に示した仮想循環電流に関する考察と,上

記の検出不感帯についての考察を合わせて,切換操作時の現象を

考えるに,理想的な検出不感帯としておいても一般に,切換検出

信号を得てから切換 作が終わるまでには若干の時間を要するも

ので,この間の完全開放状態も含まれてくる｡これほほば第】d図

第18図

実験結果オシログラム
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RL切換時の動作説明図

(b)の調整状態と考えておけば

よい｡また一般に負荷トルクは

何転数が増大するほど正方向に

増すものであるからRL切換時

の総合動作は弟17図のように

なるものと考えられる｡図にお

いて矢印のような経路を通って

RLの切り換えが行なわれる｡

固から突入電流を適度に押える

ためには,三>0とミ<0の検出線

がなるべく接近していること,

R側とL側の電任に多少の断層

を許すとともにMRの電圧変動

率を大きくしてふくことなどで

あることがわかる｡もちろん後

老は制御性能上歓迎すべき方法

ではないので適当な限度があ

る｡

以上述べたような諸配慮によ

って切換操作は一応円 に進む

わけであるが,切り換えが必要

であF)かつそれには若干の時間

を要するという根本問題ほなお

残る事がらであるから,負荷の

性質に対する原電な検討が必要

である｡

d.総合実験結果

弟18図(a)は正逆転の場合Ⅵ

オシログラムである｡指令変化か

ら切り換え完了まで若干の時間を

要するが,切り換え完了後の加速

はイルブナ方式などではみられないような良好な直線加速性を示し

ており,約1･6秒で±500rpmの加速を行なっている｡実験に用い

た電動機はトルクiこ比べ,慣性が比較的大きく,定格電流375Aで

±500rpmの加速を行なうには約2.2秒,160%加速電流(600A)の

場合の理想加速時間ほ約1.37秒である｡

弟18図(b)はノッチ運転の場合のオシログラムである｡同一回

転方向において若干の減速を行なう場合,減速のためのCOS反転

と減速完了後ふたたびCOSがもとの極性に戻る状態がみられる｡

二れから正負どのノッチ間の指令変化に対しても,必要に応じた切

換動作が自動的に進み,イルグナ方式の場合などとほぼ同様の白由
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な運転操作の可能なことが明らかである｡.

第柑図(c)は負荷トルクの反転した場合の切換動作を示すオシ

ログラムである｡負荷に応じて必要な方向のコンタクタが選ばれ,

円滑に切り換えられていることがわかる｡

以上の実験に用いた電動機は定格400V,150kW,MRは440V,

200kWであるが,チェンジオーバスイッチには定格7,000Aの

品を用いた｡そのほか制御装置各部はこのままで数千kWの大容量

機に適用できる能力をもっている｡

7.結 言

水銀整流器単基とチェンジオーバスイッチを用いた可逆運転の可

能な静止レオナード設備の制御方式を確立した｡問題点は,整流,

イソバータの全範囲をカバーしうる広角度目動移相器,チェンジオ

ーバスイッチの切換条件検出器,円滑な切り換えを行なうために制

御装置各部に加えられた種々の配慮くふうの3項がおもなものであ

特許弟284694号

特 許

第44巻 第9号

る｡これらに対してそれぞれ斬新な考察,検討を加えることによi)

所期の目的を達成することができた｡本制御方式ほ正逆転,正負負

荷トルクなどに対し従来のイルグナあるいはワードレオナード方式

とほぼ同様の白由な運転操作が可能であり,そのうえ静止レオナー

てしとド 長所を兼ね備えた画期的な制御方式であり,今後あらゆ

る方面への適用が期待される｡
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水 銀 整 流 器

この発明ほMRの点孤制御を確実にするために,格子に十分なパ

ルス幅の制御電圧を与えようとするもので,二つのサイラトロソを
用いてパルス幅の広い制御電圧を発生させている｡

図はその一例を示している｡今端子fl,fl′に波形図(b)のような

交流電圧を印加した状態で端子f2,≠′2に波形図(a)のような移相パ

ルスを与えると第1サイラトロンC"はONし抵抗Rに電圧降下が

現われる｡抵抗Rの電圧降下はMRの格子を正にしMRを点孤する｡

一方,第2サイラトロソCヅ2は変圧器Tlに整流器を通して接続さ
れているので,交流電圧の負の半波のときにその大きさがバイアス

電源Bと等しくなってONする｡第2サイラトロソCッ2がONする

と転流コンデンサCfの作用で第1サイラトロンC再はOFFする｡

したがって抵抗Rの電圧降下すなわちMRの格子電圧は,波形囲

(c)のように幅が広いパルスとなる｡MRは第1サイラトロソが

OFFすると,電源電圧が零になったときまたは誘導負荷のときは

これより一定時間後消弧する｡次に,再び入力パルスによって第1

サイラトロソC∫1がONするとMRも点弧し,他方第2サイラトロ
トCl･2は転流コンデンサC～によりOFFされる｡,そこで第2サイラ

ンロンCッ2の出力波形は(d)のようになる｡ (渡辺)
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本誌第44巻第8号掲載論文岳~最近の火力発電所蒸気条件の傾向｣に誤りがありましたので,下記のように訂正いたします｡
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