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下水道集中制御システム
Centralized ControISystem of Sewerage
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l】 緒 言

水質汚掛ま人体,生物に対する悪影響,環境破壊をもたら

し大きな社会問題(1)となっている｡その主要な原因の一つに

郡市下水道の未整備があげられる｡昭和45年現在,わが国の

下水道の血柿普及率は22.8%と低く政米に遠く及ばない｡硯

在第三次下水道繁イ商5佃年計画が強力に推進され,昭和50年

には面横普及率は38%に高められようとしており,下水道系

統は郡了†∫の広い地域,あるいは河川の流域全体を対象とした

大規純なものになI)つつある｡

汚水および雨水の排除方式は従来主として†ナ流式が採用さ

れているが,晴夫咋と雨天時では流入水量の変動は数倍にも

達するから,雨水量が多いときには一増βは簡易処理のまま放

流してもさしつかえない場合があるため,分流式排除方式の
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普及が推進されている｡

終末処理場の汚水処理プロセスは主として括･附弓泥(おでい)

法による二次処理が実施されており,処理コストが低廉であ

る反面,菌体を対象とLた生物化学的反応であるためプロセ

ス勤王特性の把j雀(はあく)と清作度の評価は不‖当榊難である｡

以_[二はいずれも‾‾‾lT水道システムの制御のl木J離さを示すもの

であって,--1拝実,従来曝乞も(ばっき)量,返送汚泥量などは経

験的に問題ないと判三志された範囲内に設完三され運転が行なわ

れていることが多い｡シミュレーション･テクノロジー､流

入水量予測などの高度な手法の採用によってこれらの川難は

しだし､に克服されている｡また制御用計算機の導入によって

制御の高度化が実現し大規模,複雑化した下水道系統を少数

表l下水処理プロセスとその特性 下水処理プロセスの水量変動に対しては各点の水位を一定に,水

質変動に対Lては返送汚染量曝気量を制御L,処玉里水の水質を一定に保つ｡

TablelCha｢acteristics of Se､〟aqe Treatment Process arld Preferable Controlled Results

処 理 工 程 フ ロ シ ト 処 理 内 容 プ ロ セ ス 制 御 特 性

生下水中継 P P 中継ポンプ場 汚水雨水の送水 流 入 側 水 位 一

定 範 囲

前 処 理

JJ
流入ゲート

J
沈 砂 池

流入量制御

固形物除去

沈砂の除去

吸水位一定範囲

スクリーン効果一定以上

〈雀蓬琵豊竺票;雫

最 初 処 理

雨水ポンプ井J汚水ポンプ井 汚 水 の 揚 水 吸 水 位 一

定 範 囲

l ↓

P雨水ポンプ p汚水ポンプ
なま汚泥ポンプ l

P 最初沈殿池
l

雨水の揚水

沈殿性固形物の除去

吸水位一定範囲

〔0最初沈殿池流速一定

(卦沈殿汚泥濃度一定以下

引抜きなま汚泥濃度一定

高級処理

(活性汚泥法)

余 J 不 純 物 の 酸 化

1最終処理水のBOD.SS一定範囲

最終沈殿池流速一定

最終処理水の大腸菌数規定値

以下

剰

汚

泥 三 言ア£‾差ヨ志タ㌔クう一三ワ
固形物の

;疑集吸着

沈殿物の除去

塩素鞍菌
返送汚泥ポンプ 塩素混和 池

L

一放流

汚 泥 処 理 [還誓言三]
[荒品濃和そミコ
焼芸芸]

濃 縮

消 化

洗 浄

薬品混和

脱 水

焼 却

濃縮そう内汚泥濃度一定範囲

消化効率一定以上

洗浄汚泥のアルカリ度一定以下

正味汚泥量に対する正味薬品量比幸一定

正味汚泥量に対する正味脱水量比率一定

焼却効率一定以上

ー 搬出

*l=工告望什佃野･E■1ほイゝ部 **l=′二鮒仰f-‖､二仁研究所 ***U､二7二与川i市大Lみか工士拉
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の八主iで乍j‾Jキミできる符f11与システムがソ山気に近づいている-｡

以卜,tiJ二‾F水j凸り三小丁別御システムの拉j妊の進上レについて

述べる｡なお,放流水仙水田仏畔の王液桁化,あるいはリン,

キ三素などのl拐ミ⊥こに対応するi㍍J空処椎,いわゆる∴二人処押シス

テムおよび再術土買イ占と川システムの制御については子妾【lに言実るrJ

臣l 下水処理プロセスとその特性

下水処珊プロセスおよぴその拙作をホすと表1のようにな

る｡処月け+‾範地域の条什により多少の川追はあるが,丁売人下

水占主と‾1∵水水門の‖ミ帥り的変動は人きい｡BOD負荷局(=流.

入‾‾卜水芸×7売人水BOD濃度)を指標にとれば,こグ)指標の

Fl川故人仙とム之小他の比が暗‾人暗にオブいて5ないし6に達す

る処押J湯も多い｡この変動は処理プロセスにとって人きな外

六Lの-･つである｡水さた】†_の手節〃J変動も艮〕胡的な外六Lとして作

川L,処押プロセスのBODlこうミム性能を変化させる｡このほ

かに,l;和ホ=二什うJ売人水水質の変J軌,毒物の流入など人きな

外札として作用する｡

一ノJ＼柄′1■′1三汚fJ占プロセスでは生三物不‖の応答が不日推であるう

えに､リサイクルとLての返送汚泥ラインの存在がプロセス

の応答をさらに紬維にする｡この仰のプロセスの挙動を直感

によって｢lてJ碓に把捉することは榊雉であり,逆転‾希の経験に

加えてプロセス･シミュレータによるノ右量的な解析が必要と

なり址過制御を行なうために燕要な役諮りを米す｡

8 下水処理プロセスのシミュレーション

‾卜水処押プロセスの中で,七物化半枚応とりサイクルを含

ふそグ)挙動が般も綾雑である部分,すなわち曝左-もそうとその

†,耶ゼについて,シミュレー一夕の構成,単イ立装置の数J〔モデル,

.汁ち'う二朴札
シミュレーションの効果などについて湖LJ月する｡

3.1 プロセス･シミュレータの構成

非線汗汁l三の強い+二物化学J丈J心を含むプロセスのダイナミク

スを抑明する｡

プロセス･ディジタルシミュレータの構成法としては,曝

1(そう,沈殿池,分流器などの単位装荷ごとにユニット計算

プログラムを作成Lておき,それらを主プログラムによって

純び′ナわせるノブ式が-･蝦に採川される｡二の方∫(によれば,

フ■‾■ロセス･フロrグ)変如やF与り立装置の形J℃変更などを入ノJデ

ータの変史によって東映に処J子【lもされる,汎称件の高いシミ
っ-

レーータを作ることができる｡

3.2 ユニット計算プログラム

上安な単位装荷についてそグ)数式モデルを略述する｢っ

(1)曝1もそう

‾卜水や曝乞も空乞tのや人ノブぎ去の芹共によってさまぎまの形

J℃が知られてし､る｡代表例は匡11に示すとおりである｡二

れらの‾方式を-･見するとそれぞれ異なったもののように感

じノブれるが,曝～(そうをさらに単イ立そうに分割しjiり正そう

列モデルを組み立てることにより統一的に取り拭うことが

できるr,中位そうの数式モデルとLては,1こ全i上呂fナ升壬,押

L川し流.れ形,両石の中1日=二位置するi比でナ拡散形などが考

えられるが,実際の曝乞iそうには押し出し流れに近いi比ナナ

拡散形モデルがよく過(ナするようである｡

鵜質反応速度に関して,

d上/df=-ん入5上＋β占S

汚i尼k応速度に関して

d5/df=α丘入5ムームS

に1謎Jして

d入/d～=dS/′d吉十方(1一入)5-mん入S上
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茂人下水

空気------1

涜入下水

曝気そう → 沈殿池 →処理水

返送汚泥

(1)標準活性汚泥法

余剰汚泥

空気∃

流入下水

曝気そう

主ま
返送汚泥

→ 洗殿泡.→処理水

(2)傾斜曝気法

爆気そう

空気一
ノ

返送汚泥

余剰汚泥

ーーー◆ 沈殿灘 --→処‡里水

余剰汚泥

(3)段階的噴気法

図l 活性汚三尼三去の曝気そう形式 代表例を示すが,標準活性汚泥法

が最も一般的である｡

Fig.1Types o†Ae｢ation Systems

が･提案されている(2)｡

ここで,上,S,入はそれぞれ鵜質濃比,汚i妃濃度,清

作比､α,占,丘,尺,β,mはそれぞれk応に関する謂係数

である｡

削よそうへの｢fl入墨と_卜記3式による単イょそう内での変

化量をまとめて,抵質,汚泥,清作度にl英ける王物質収支式

をつく り,二れらの微分方手■-‡式を連立させて数値的に解け

ば,曝乞もそうのダイナミクスが明らかになる｡結とfナ拡散形

モデルを川いた際の曝気そう内の丑質と汚泥の軸方向濃度

分布の一一例は区12にホすとおりである｡

(2)沈棋王池

汚iJ占去Ⅰ好積壬1荷=と処理水S Si農J空の関係は`丈験的に求め

/ノれており(3) fi荷嵩と処理水S S濃度の関係を数式化す

ることはぞ妄易である〔)ただし,汚さ尼†′=犬と汚ラ尼沈【埠適性の

l壬りには不日雉ち･関係があるため.数式モデル｢†-のパラメータ

は亡夫洲デーータに拭いて逐次帽〕tできるようにしたい｡重た,

沈鳥を‡他における過大な汚泥の抜き=Lはj垣j_近汚泥の希薄化

を好子くので,汚泥収支にl莫Jする数式モデルもこのユニーソト

.汁第二にてキまれなければならない

-･般の水-､Iそi充式沈わ鞍他のi比†ミサ引隼は,近†1ソ､的に押し出L

i允れと佃左できるので,時間う埋れの数式化は苓易である｡

(3)分流器

尖ド芳モの処押プロセスでは,j返送iウ泥と余剰汚i尼がそれぞ

れ独_､工した配管系統によって沈殿拙から抜き出される場†ナ

も多いが,プロセス全休をみる愕ざにはこれらを--･括Lて分

流詩話として取り扱うと便利である｡分流器のモデルに延比

や返送や1王立返送などさまぎまの操作特件を組み入れてお

き､必要に応じていずれかの操作を取らせるようにプログ

ラムLておく〔つ

(4)√㌻流器

曝1もそうの上流において流入下水と返送汚泥を混合させる

水路一部分を丁㌣流器と名づけ-･つのユニット.汁算プログラム
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､草餅藻琴､､;′､′′ミ

簸帝泰吸収塞､′′′ミ‾′′

義軍澤鼻′､′

図2 基質と汚泥の流れにそった濃度分布 距離すなわち時間

経過によるBODとSSの反応変化を示す｡

Fi9.2 Dist｢ibutjon of BOD and SS

流入下水

了
貴初沈殿池

L
曝気そう →最終沈殿池 →

処王里水

前曝気そう +
図3 曝気そうまわりのプロセス･フローの一例 曝気そうまわり

のプロセス構成を示す｡最初沈殿池,曝気そう,最終沈殿池,前曝気そうより

構成される｡

Fig･3 Schematic Diagram of a=Act■Vated-S山dge Treatme=t

Process

流入下7
沈殿池

L
√
余剰汚泥

図4 シミュレータ構成の一例

合流器の考え方を導入している｡

噴気そう → 沈殿池 →

曝気そう d
処理水

シミュレーション構成のため分〉充器

Fig･4 Block Diagram of an Activated-S山dge Treatment Process

としておく｡計算内容は,時間遅れなくf昆合が行なわれる

として単に物質収支関係を求めるのみでよい｡

(5)管路

曝気そうと沈殿他の有効容積に比べて水路と配管の容積

は非常に小さいので,管路による時間遅れは無視して差し

つかえない｡したがって管路の数式モデルはつくらなくて

よい｡

以上のユニット計算プログラムを組み合わせれば,曝気

そうとその周辺のダイナミクスを計算するプロセス･シミ

ュレータが完成する｡図3はプロセス･フロ【の一例を,

図4はそのプロセスに対応するシミュレータの構成を示し

たものである｡

3.3 計算手順と結果の一例

このシミュレータに装置容量,係数類などの固定変数およ

び78ロセス変数に関する初期値をデータとして与え,また流

入下水量や流入水BOD濃度などについては時間的変動をデ

ータとして読み込ませたのち,計算を始める｡計算手順は図

5に示すとおりである｡シミュレータの内部では,装置構成

会(
シミュレー

ション

計算

プロセスの固定変乱反応速度係数などの入力

l
曝気そう内のBODやSSの濃郎摘.沈殿池のSS量など初期値の入力

l
流入下水量.水質など外乱の時間的変動の入力

l
計 算 開 始

I
J=△J

◆

あらかじめ指定Lた順序に従ってユニット計算を実行していく

l
計 算 結 果 の 印 字

†
J=亡＋△J

I
YES

計

オ≦i旭丘∫

lNO
算 終 了

図5 計算手順 シミュレータの内部では,あらかじめ指定された順序

に従ってユニット計算を繰り返す｡

Fig･5 Ge=e｢alF事0VV Of a Sim=lator of a=Activated-S■udge

T｢eatment Process
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ヽ
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余剰汚泥量

10 20

時 間(h)

注:条件,7先入下水量一定,定比率返送

図6 シミュレーション結果の一例 処理水BODは涜入BOD変動に

かかわらず,常にはば一定となる｡

Fig･6 Result of Calculation Using an Aclivated-Sludge Treat-

nlentSim山ator

に応じてあらかじめ指定した順序に従ってユニット計算を実

行Lてゆき,すべてのユニット計算が終わったならば,時制

を△g進めて再び最初のユニット計算に浜りこれを繰り返す｡

図6は結果の一例を示したものである｡

3.4 シミュレーションの効用

プロセス･シミュレーションは,すでに10年以上の歴史を

もち多方面に活用されているが,下水処理プロセスにこれを

適用すれば次の効果が期待されるであろう｡

(1)各操作因子の処理水水質に対する影響を定量的に把捉で

きる｡

(2)現時点におけるプロセスの状態に立脚して最適運転操作

の指針が得られる｡

(3)プロセスや制御方式の改変に伴う操業状態の変化が予測

できる｡

(4)計画,設計段階において処理プロセスのボトルネごソクを

予測する｡

これらの事項は,処理場の制御方式を検討するうえで欠く

ことのできない情報であり,今後シミュレータの精度を向上

し,制御方式はさらに合理化できる｡
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正l下水道集中監視制御システム

下水道設備の大容量化,広域化,i充域化に伴って系統およ

び設備の構成はますます複雑なものとなっている｡個々の設

備の革新,改良を推進するのはもちろんであるが,大容量,

複雑化した系統をできるだけ少ない人員で最も効果的に運営

できる管理システムを作ることが重要である.｡このようなシ

ステムは次の条件をもったものでなければならない｡

(1)安全確保:(Security Control)

水質,水量および設備の安全性を確保する｡

(2)一最適化:(Optimum Control)

最小のコストで最適の管理結果を得る｡

(3)的確な運転操作可能:(Man-Maclline Communication)

プロセスのメ犬態を迅速,確実に把握する｡常時はもち

ろん異常時にも的確な判断,操作が可能のこと｡

このシステムは対象処理場の規模により異なるが,表2は

規模別に標準化した制御システムを,図7にはこのうちHIDIC

500制御用計算機を中心としたAQUAMAT-S4(4)下水道集中

監視制御システムを示している｡

4.1 制御方式

4.l.1 水量制御

下水の水量制御の特徴は排除系統が大部分,開水路自然i充

下であり雨水ポンプなどではエンジン駆動のため始動に時間

を要し,これらのむだ時間に対処して予測制御が必要となる

ことが多い｡また流量測定がむずかしい場合もあり,水位変

化率によって間]安的に水量を求める必要を生ずる場合がある｡

図8は汚水ポンプ井水位一定制御においてこの方法を用いた

場合(5)の制御結果を示したものである｡流入量の1,200m3/h

のステップ状変化に対し水位変動幅 0.3m,安定するまでに

要する時間28分と安定な結果を示している｡

上位中央管理センタ

雨水中継ポンプ

通信制御装置 ◆一

データ交換入出力装置◆→

磁気ドラム ◆◆

ロギングタイプライタ

アラームタイプライタ ゴ

カラーデイス
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4.1.2 水質制御

現在,採用される活性汚～尼プロセスにおいては,最終処理

水のBOD.SSを規定値以内に保つよう曝気量,返送汚泥量

を制御することになるが,前提条件として沈砂池,最初沈殿

池,最終沈殿i也の処理効果が十分であり,さらに水量制御が

シ ス テ ム 名 AロリAMAT-S- AOUAMAT-S2 AOUAMAT-S3⊆AOUAMAT-S｡

プロセス規模

(処王里人口)
5万人以下 5万人～20万人 20万人､50万人 50万人以上

シーケン

ス

入力点数

アナロクー

ループ数

下水処王里 100以下 100～150 150､300

300～500

30(】､500

汚1尼処王空 100以下
I100～300

500～1200

下水処王里･ 30以下 30～50 50～100l柑0～200
1__

(電力関

係も含む)

制

御

シ

ス

テ

ム

構

成

汚泥処王里

情報イ云送

201よ下 1 20‾-40

l:l伝送

ンプ所.1:lスーパー】

テレメータ

集中監視制御

カラー

ディスプレイ

グラフィック盤

l:l制御

40､80 80～160

lIイ云送
リモート リモート

ステーション

l:Nスキャニ

ステーション

l:lスーノヾ- l:Nスキャニ

テレメータ ンクーテレメータ ンクーテレメータ

グラフィック盤 グラフィック盤 グラフィック盤

一段選択制御 一段選択制御 二段選択制御

HIDIC100

または

HIDIC350

術+御用計算機

HIDIC500

Lまたは

HIDIC700

制御用計算機

ロガ専用機

プログラマ･プ

ルシーケンス･

コントローラ

アナログ調節計

記 録

シーケンス

制 御

アナログ記録計

70ログラマ･ブ

ルシーケンス･

コントローラ

水 量 制 御 アナログ調節計

水 質 制 御

総 合 管 理

表2 下水処理規模別制御システム構成 処理場規模別の制御シス

テムの構成を示Lたものである｡制御内容によって制御用計算機種別を選定す

る必要がある｡

Table 2 HitachiAOUAMAT-S Centralized Cont｢oISystem fo｢

Sewage Treatment Plants

中央処理装置(CPU)

旺コ
ンソールタイプライタ

ペーパテープリーダ

紙テープせん孔機

雨水沈砂池 雨水ポンプ 受変電設備
リモTナステーション リモートステーション リモートステー制 御 養 老. リモーナステーション

搬一指雨ま沈砂池巌放去流入ゲート雨水処理系統ポンプ

リモートステーション

プロセス入出力装置(P工/0)

1
オ

A ODO

l

ご√抑;プ〝予満杯ガ落葉黙 ､ ノ､若

タコンソール宗

プログラマブルシーケンスコントローラ

HIDIC-500制御用計算機システム

汚水沈砂池 汚水ポンプ 予備曝気そう 最初沈殿池

汚水中継ポンプ･ lほ-トステーション りトトステーシきン リモートステーション リモートステーション

制御装置

蓋如与一止汚水と砂池議連予備曝とそ塑塑諾;;誤ゲート汚水処理系統+川
｢ ぅこ七

初沈殿池
r→

噴気そう 最終沈殿池

リモートステーション リモートステーション

し---
噴気そう

あ曝気プ叩1
叢終沈鼓池

塩素滅菌池

リモートステーション

1
塩素滅菌池

余剰汚泥ポンプ

返送汚泥ポンプ

汚泥漢頼常化
リモートステーション

凝集混和そう

リモート
ステーション

I1111 1

L菱食そう_濃穐そう.砂枇そう.忌よ晋ふ洗さまそう_脚そう_
汚泥処理系統 濃篠汚泥ポンプ 送泥ポンプ

脱 水 機

リモート
ステーション

◆

真空脱水機

図7 AQUAMAT-S4下水道集中監視制御システム AQUAMAT-S｡システムのブロック図を示す｡H旧旧500

制御用計算機システムを中心とLてカラーディスプレイがマンマシンシミューケイションに構成され,威力を発揮する

Fig.7 AQUAMAT-S4Centralizing ControISystem for Sewerage,Emp10ying HIDIC500Cont｢oICompute｢System
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放流

焼 却 炉

リモート

ステ山ション

､1焼却炉
･一灰搬出
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的確にイ‾fなわれている必要がある.っ 沈砂池は机粍何形物,沈

砂をドうミ上するもので,スクリ-1ンは-た圧により自動逆転され

る｡また唯砂(たいさ)量規淀他により沈砂かき寄せ機を日動

運転する｡克之初沈殿池は何形物の沈殿除去を目的とするもの

で,池グ)運転数制御により流速一一志制御および引抜き汚泥濃

度一定制御が行なわれる｡最終沈殿池は池の運転数を制御し

て流速一定f別御を行なう｡〕

朴卜竹甜丘状の小心となるⅠ】娃1も毒圭､J吐逆汚泥壬丘の制御は次の

ステップを踏んでり三イ卜す‾る必要かある｡1

(a)対範プロセスのデーー一夕収胡三によりダイナミック判二性を

把jノて三｡

(b)ダイナミ､ソクシミュレータによl梢Ij御=円計算機にLOAD｡

(c)ON-LINEでプロセス岩をINPUTL,シミュレータに

より姑過畔1く呈､j娃j去汚泥量の計符｡

(d).汁許された雌1描∴ 迩送汚泥畝二･致するよう制御｡

(e)1東川水雷引二よるイr如+二⊥汁節と利子臥.

4.2 集中監視制御盤

集中監視制御盤は運転者がプロセス逆転状況を把指する中

枇となるもので,図7の例においてはカラーディスプレイが

プロセスの細部まで監視を行なっている｡グラフィックおよ

び計器実凱まガ ーの計算機ダウン時のバックアップに必要な般

少限度にとどめ監視磐の縮小化が図られてし､る｡図9は大阪

府南部広域‾‾F▲水道,鴻池処理場の集Lい監視制御盤を示したも

のである｡

4.3 制御用計算機

制御用計算機は信栢仰が高く,拡肘生,融辿性に詰み,耽り

拭いが?妄協で柁柄杓なことが必紫である｡日立肘乍析はこれ

を氾求L,HIDIClOO,350,500,700(6)をシり一ス､化Lてい

る｡図7に才Jし､ては,HlI)IC 500による7liり御システムをホL

た-､系統の規他 人.■寸1九･1】二敷などにもよるがAQUAMAT-S｡

システムにはHIDIC500が過当てあるL〕

4.4 情報伝送装置

4.4.1遠方監視制御装置,遠隔測定装置

追プJにある⊥二川巻ポンプ場を細入化L,流人生汚水量,水質,

内水壷などのデ”タを小央に集め,■卜水道系統全体の逆転を

打力化するために遠方監視制御装置,遠隔測定装置が重要な

役捌を果たす｡処J型場への流入水路が多く中継ポンプ揚が数

個所以上あるような人魂校な系統にはスーパロ【ルー740C

(1:Nスキャニンブス【パテレメーータ)が適している｡-‾f-JJ

マイナ制御装置へ設定値指令を†∠二送できる,緊急怖手技の似先

†ム送ができる,デーーータ交枚入日_けプ装置(7)(DX鬼)により制御

月わ汁算機と紙介できるなどのすく､､れた機能を心‾Lている｡

4.4.2 リモート･ステーション

処手堅場のはい柵内のすべての惜刊iを直接中央の監視盤およ

痍1事
鞠打`′こ､､′朝#申

汁m付せナー

J宍勇▼

盛､′

区19 集中監視制御盤

′も

1 △月ニ=0.3m

水位J_望ユ.-＋ノ/′町､､1､､__+_望⊥

流量
3】500レh

△Q==1.200t.･･′Fl

⊥+

卜‾【10分r

F 】 時間

㌢(票位男レ濃■_莞三言㌘m)

図8 水位変化率計算による水位一定制御制御結果

を計算L制御することにより,良好な水位制御結果を得る｡

水位変化率

Flg･8 0sc川0-diagr∂m Of∂ CorlStant Water-1evelControl】cr

Conpensated by Water-lcve事 DerlVative

ぴr汁馴幾に取l)込むとケ〉---ブルが維占雑,l▲…三rL祝賀言およぴ1れ獅至宝

は膨人なものとなる｡りモ【トステーションは遠ノノでスキャ

ニングされたデー｢タだけを小史へ仁ミ送L,これ仁Jの問i避を仰

f火できる｡

田 結 言

以卜,‾卜水処即7セセスの柑性と菓rl‾一党こ視制御システムに

つし､て述べたが,水雷帥j硝石が深別化しつつあるととい二,‾‾卜

水道の止ご城化 流域化,甜空浄化がますます_屯安な課題とな

りつつある∴､それに什い制御システムにおいても新Lいハーーート

ウェア,､ノフトウエアの偶発が望まれるが､柑にON-LINE

制御に仙‾える水門怜Jl爛;叫;i+党､水官′抑J御の､ノフトウェア技

術叫iH発が前安である.､水質制御の場でナ,和也城あるいは乍

節によりプロセス芋川三が異なるので,まず土主糊にわたるデ【

夕叫丈り三,附叶か以､紫であり,その緒にON-LINE制御化する

こととなる(=,卜水処稚の.汁与川り御は偶発迩_卜の柁術であり,

/ト子妾とも,処即.∵帥i7f=休のノl■】二新,故山とあし､去っで卜水道の

j公転乍1リ叩ので川!化にプJをノヰLたい巾7f二であるL♪

終わりに臨み,二のシステムの偶発にあたり,終始ご相中

を賜わった1シさJ條糾､l′二に深く.制止を左するしつ
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Fig･9 Ce=t｢alized Co=trOIBoard for K6noike Sewage Treatm即t Plant of South Osaka

B｢oad-a｢ea Sewerage Works,Osaka Prefecture
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