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四国電力株式会社坂出火力発電所納め

計算機制御システム
Therma】Power Plant Computer ControISYStem for

Sakaide P.S.of the Sikoku Electric Power Co.

A compute｢cont｢oIsystemfo｢No.3unitofSakaideThe｢m∂】PowerSt∂tion has

beencompleted｢ecently.

Thiscompute｢cont｢oIsvstem uses∂DDC techniqueincont｢0=ngtheboilerat

the sta｢t o†plant ope｢ation.adjustlnglt tO the operation of the tu｢bines.This

∂rticIedesc｢ibesthefunction.con†iguration,andresultsoffieIdtestsofthissvstem.

D 緒 言

拉近の火力ヲ芭ノ.註所はますます人容量化し,蒸シも条件も高子エユ

市ノ上化して,超臨界Il三プラントが建設されるようになってき

ている｡二のように人形稜雉化し,逆転条作がきびLくなっ

てきている火力プラントを,安食に,かつ′卜数の逆転上iで逆

転するためには､プラントの自主的化の拡人,制御装置の制御

J持件の向上ならびにプラン い状態の輿′削二対処できる融通作

が必安であり,これには個々の独JエLた白軌制御装置のしみな

JJずこれ⊥l〕グ)装置を1モ休riてJに統でナ管押するシステムの導人に

よる自動化が必要である｡

二の目的のために制御絹計算機を仙川L,制御梢吉｢算俄に

よる個々のサブループの統括制御,自動化グ〕範囲ク)拡大,直

接制御などが柁々ま三施されてきており,拉近の新設火力発1屯

所においてはほとんどのプラントに計算機利子卸システムが中

人されている｡

t一卜立製作所においても火力発う富†叶の計算機制御システムと

して火北竜プJ株式会社秋田1号機用のセットポイント制御に

よる自動起動制御,小い三1電力株J〔会社=仁島1一号機川グ)ターービ

ン直接制御などを′実施してきたぐ,

/ナL叫,川[二郎はブJ株Jじ会什J枚H火力発`l註J叶(以卜坂汁_i火プJ発

1電巾と略す)3一別幾に適用した.汁許機r別御システムは､ボイ

ラまわりの自動化に主体をおいたものであl)､その特徴は‾卜

記に述べるとおりである｡

(1)制御が袴雉で自動化が困難であったボイラ起動時の操作

を計算機で自動化することによi)自動化の範担ほ拡大し彷力

化を匡】った()

(2)ボイラとタービンの協調を計算機でとり,制御特性の向

上を岡った｡

(3)プラント異常時の修止制御,定低利御を行なうことによ

I)制御の安全性の向_卜,融通性の向.卜を図った｡

なjj坂Jl-1火力発電所3ぢ･機は,定桁Jtl力450MWの超臨界

k三1■ミ‾i允プラントであり,燃料には亜Jj;(油のみでなく隣接プラ

ントからのコMクス炉ガスを他用し,隣接プラントに工場蒸

気を送気する複†㌢システムとなっている｡

本計算機制御システムは,岬拝ロ47年8月末に現地搬入し,

以降プラントの試運転にでナわせて現地調整を行ない,昭和48

年4Hより常業運転にはいっている｡

射場 大i賀* 加古z∂J占α

二川原誠逸** 5p∫g′ぶ"Ⅳ/卯以Ⅵγ｡

田 計算機制御システム

2.1 システムの概要

二坂出火力党′i‾に所3ぢ一機はボイラが 二貴市二L業株士(合札弓札

タービン,プ邑ノiに機が日立製作析製のプラントであり,プラン

ト占石元については表1にホすとおりである｡

本計算機制御システムの処叩範囲は,ユニットの逆転操作

とLて投も再安なボイラ点火か⊥lフポイラ,タービン協朋制御

装苗(以‾‾卜,DEBと略す)の協調制御モード成立までの起動

過程とL,ボイラ点火後の井出のための燃料制御,給水制御,

バイパス系統か⊥､)‾主】ざ丁充系統への切換f別御,タービン起動およ

び外連制御,初負荷制札 仝同噴射か⊥ゝ〕部分噴射への-一切権利

御の自動化を行なっている｡

特にボイラの∴汁f比制御に対しては超臨界圧プラントの非線

形三拝性を盛り込んだ予榔1iり制ノブ式を採栢L,計算機によりプ

ラント状態に過応した制御を行なうことにより,安1上した舛

i止が行なえるよう制御特性の改善を同っている｡

また本計算機制御システムでは,上記の制御機能と†㌣わせ

て主機を中心とLた逆転操作手順のモニタ機能をづ三施L,逆

転操作の使′F【章二を【架トている｡

表I 坂出火力発電所3号1幾プラント諸元

ボイラは超臨界圧貫流方式であり,タービンは串形3車重で小形化を匡lったも

♂)である｡

TablelParticulars of the Sakaid白 P.S.♯3Unit

項 員 諸 元

定格出力 450′000kW

蒸気条件 Z46atg/5380c/5660c

ポ イ ラ
超臨界庄コンバインド サーキュレーション ポイラ

(蒸発量l′510t/H MCR)

タ
ー

ビ ン
串(く L)形･再熱3車室4分フ充排気式

(回転数 3.600rpm)

発 電 機
全閉固定子水冷却,回転子直接水素冷却形

(端子電圧 22′000V)

励磁方式
直結交涜励一遍機による速応励1滋方式

(励磁電圧 440V)

給水ポンプ
復水タービン馬区動(50%容量×2) ブースタ ポンプ別置

電動機駆動(25%容量×2) ブースタ ポンプ直結

*口立製作所人みか工場 **口_よ;製作所電力r‡i某本部
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アナウンスメント 運転日誌

タイプライタ タイプライタ

コンソール

入出力装置

CRT表示器

ディジタル表示器

トレンド

レコーダ

磁 気

ドラム

CPU

制御用電子計算機 HID】C 500

タービン

CV

MSV

BE

BTB

燃料調整弁

ボイラ

区Il 計算機制御システム構成図

初姿置より構成される｡

給水調整弁

MSV-BV

復水器

計算機制御システムは制御用計算機川DIC500およぴサブループ制

Fig･lConfigu｢ation of Computer System

2.2 システムの構成

本計算機音別イ卸システムは,制御川計算機HIDIC 500を中心

とし,各種サブループ制御装置を組み合わせて制御系を構成

している｡図lは計算機制御システムの構成を示したもので

あり,計算機は下記にホす4椎のサブループ制御装置の統括

制御を行ない,プラント各部の状態に対応して適切な時期に

サブループ制御装置の投人,セットポイントの調整を行ない,

またプラントからのフィード バックを計算機内でとって計算

機のプログラムによるアルゴリズムにより制御を行なう｡

(1)ボイラ協調制御装こ耳(DEB)

(2)タービン自動制御装置(ASR)

(3)自動初負荷制御装置(ILR)

(4)自動弁切換装置(AVTS)

計算機とサブルーフ1別御装置とのリンケージは,プロセス

入出力装置を経由して行なわれており,ノブ
一不都介が生じた

場合は,サブループ操作パネルおよび計算機のオペレ【タ コ

ンソールのいずれからでも個別に切り離すことも可斤巨となっ

ている｡

これにより-一部制御装置に不都合があった場イナは,当該機

能のみを計算機から切I)離して手動操作を行ない(二のとき

計算機は当該機能についてはモニタ モードとなる),残りの機

能は計算機制御により行なうことが可能である｡

2.3 マン マシン コミュニケーション

計算機制御システムと運転員の間のマン マシン コミュニ

ケーションの手段としては,一最近盛んに使用されるようにな

つてきたカラーブラウン管表示器(以下,CRT表示器と略す)
を主体とし,オペレータ コンソールのランプ表示およぴCRT

表示器のメッセージによリブラントの現状,制御の状態を容
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注:MSV =主蒸気止弁
MSV-BV=主蒸気止弁バイパス弁
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=加減弁
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=ボイラ推気弁
BTB

=ボイラ蒸気しぼり弁バイパス弁
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図2 BTGオペレータ コンソール部 計算機のマンマシンコミュ

ニケーション器具は,BTG盤に通常の計器と並べて設置している｡

Fig.2 The Ope｢ato｢'s Conso】ePart of BTG Board

易に把(は)握できるようにした｡

図2は,中央制御盤(以下,BTG盤と略す)に組み込まれ

たオペレータ コンソール,CRT表示器などの外観であり,図

3はオペレータ コンソールの正面図である｡図2に示すよう

にオペレータ コンソール,CRT表示器などのマン マシン コ

ミュニケーション用機具はBTG盤に組み込まれ,通常の制御

装置,操作器具との一体化が図られている｡
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以下,マン マシン コミュニケーション機能の概要を説明

する｡

(1)進行表示機能

起動過程における操作をまとまった操作1ヌニ分(以下,ブレ

ーク ポイントと呼ぶ)に分別し,オペレータ コンソ【ルに各
ブレーク ポイントごとに状態を表ホする押しボタン表示灯を

設け,ランプの状態により各ブレーク ポイントの進行状態を

表示して,プラント全体の操作進行状態の把捉を容易にLて

し､る｡

また本押しボタン表示灯は同時に制御開始の許可を与える

ための押しボタンとして使用され,制御開始条件が成立Lた

時点で本押しボタンを押すと制御を開始する｡

(2)不ぐあい条件表示機能

各ブレーク ポイントにおいて70ラントの状態および制御状

況をチェックして,制御開始条件不成立項H,操作不良項目

および操作未完項目などの不ぐあいノまをCRT表示器に表示し

て運転員による修止を促す｡

(3)操作指示機能

起動過程における付帯操作ク〕うち,プラントの状況に応じ

て操作時点が定まる項目については,操作開始時間をチェッ

クして操作時点になるとCRT表示署削二表ホLて逆転員に指ホ

する｡

(4)運転目標値表示機能

逆転操作の目安としてタービン,ボイラの起動スケジュー

ルを計算L,CRT表示器に下記項目を表示する｡

(a)通ユt目標温度

(b)ボイラ昇ぎ且率

(C)ボイラ昇手法目標i見J空

(d) タ【ビン昇速率

(e)タービン適度保持時間

(f)初負荷量

(g)初負荷保持時間

(h)併入子左時間

(5)制御状態表示機能

計算機制御モードかモニタモ【ドかを選択,表示する押しボ

タン表示灯および制御異常状態を表示する押しボタン表ホ灯

により各制御項目の制御状態がどのような状態かを表フ一丁ミする｡

2.4 制御機能

本計算機制御システムでは,ボイラ点火からDEBの協調制

御モード投入までの起動過程において,表2にホす制御を実

施している｡

図4は,ユニット起動曲線と制御の関連およぴブレーク ポ

イントの分渕を示Lたものである｡計算機制御システムは,

図4に示す21偶のプレ【ク ポイントに分割され,これらのブ

ユニット

趣動準備

ボイラ

点 火 (1)

タービン

起動準備

タービン

起 動

昇温･昇圧

(2)
ラブチェック

加 速

(1)

回転数保持

(950rpm)

加 速

(2)

回転数保持 加 速

(3)

定格回転数

保 持

同 期

併 入

昇温･昇

(3)

初負荷保持

負荷上昇

BE/BTB

切 換

負荷上昇

(1)

FA/PA

切 換

負荷上昇

(2)

DEBモード

投 入

操作箱示

共通システム

押しボタン

リセット

除外 使用

A P S

使 用

操作前確認

条件無視

A P S

除 外

保持時間

不 要

ポ イ ラ ボ イ ラ

リセット

ボイラ

ロック

タービン

定植制御

タービン

リセット

タービン

ロ
ック

ボイラ

計算機

BE./BTB

計算機

タービン

計算機

A VT S

計算機

通 気

目標温度

タ ー ビン

スケジュ‾ルl篭

ボ イ ラ

スケジュール

C R T

表示更新

フ ン フ

チェック

ディジタル

表 示

アナロク

トレンド

一

点

印 字

データ

印 字

グループ

印 字

グループ

印字点

経過値

印 字

経過値

印字点

定時ログ

復 帰

デマンド

ロ グ
性能計算

前日

性能計算

制限値

表 示

警報点

リスト

データ

挿 入

スキャン

削 除

C R T

表示印字

表 示

切 換

グループ番号 入力点者号 データ

臓圏図3
オペレータ コンソール正面図

設置される操作部の二つから構成されている｡

クエスト キャンセル リスト

タイプライタ

ホールド

C R T

ホールド
誤操作

警 報

リセット

C R T

リセット

押しボタン

リセット

オペレータ コンソールはBTG盤の直立部に設置される進行表示部とデスク部に

Fig･3 The Pane】ofOpesator's console
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表2 計算機制御項目 計算機制御は,主機関係に限定したものである｡

Table 2 TheItems of Compute｢Cont｢Ol

制 御 項 目 制 御 方 式

ボ イ ラ 昇 温 制 御
DEBの給水燃料比率設定器を通Lて燃料量

を直接制御する｡

給 水 増 加 制 御
DEBのボイラ出力設定器を通Lて給水量を

直接制御する｡

バイパス系貫三充系切換制御
DEBのパーティシペーション設定器を操作

して切換制御を行なう｡

負荷上昇,圧力上昇制御
DEBのボイラ出力設定器を通してボイラ出

力を増加する｡

タービン起動昇速制御
ASRのセット ポイント制御によりタービ

ン起動,昇速を行なう｡

初 負 荷 制 御
=_Rの負荷設定器を操作して初負荷制御を

行なう｡

全周噴射部分噴射切換制御 AVTSにより切換制御を行なう｡

レーク ポイントが順次あるいは並列に動作してプラントの起

動制御が実施される｡

表2に示すように本計算機制御システムでは,タービン関

係には計算機の統括制御のもとにサブループ制御装置により

制御を行なう方式を採用しているが,ボイラ関係については

制御が複雑で自動化が困難であったボイラの昇温制御につい

て(サブループ制御装置のアクチュエータを経由しての),計

算機直接制御(以下,DDCと略す)方式を採用している｡

特にボイラ界氾DDC制御については計算機のフレキシブル

な制御ロジックを括川し下記特徴を盛り込んたものとし制御

7/
′■■■■■-■-‾■‾‾■■■■=

5%MOR

性の向+二を図った｡､

(1)予測制御方式

ボイラの昇†且制御は咋定数が非常に土ミいため墟常の制御で

は十分な制御特性を柑にくいので,i温度変化の傾向より)将来

を予測Lつつ制御する方式を才采用L7こ｡

(2)可変ゲイン方式

ボイラの昇i温制御では,温J空の上昇につれてプラントのゲ

イン,時定数が大幅に変化するので制御ゲインを可変とし,

プラントの.状態に対応したゲイン,時定数を算出使用するこ

とによl),仝制御領域にわたって制御]苛性のマッチングがと

れるようにした｡

(3)ダイナミック追従方ノ(

ボイラの弁才且制御では,制御開始時点での初期条件の差異

による制御特性の州遥や外乱の影響による制御の乱れを十分

吸収して安定な制御が行なえるように,制御ゲイン,制御目

標値をダイナミックに帽正し任意の時点で制御開始が行なえ

るようにした｡

6】 計算機システム

3.1ハードウェアの構成

本計算機制御システムは,日立製作所の中規模制御用計算

機であるHIDIC 500を使用している｡表3は計算機システム

を構成する機器の仕様を示したものである｡

3.2 ソフトウェア体系

本計算機制御システムのソフトウェア体系は,火力発電所

の計算機制御用として開発されたものであり,火力プラント

の二状態の多様化に対応するため,■F記の特徴を持っている｡

(1)プラント全体をいくつかのシステム(プレwク ポイント)

に分割L,各システムを全休制御プログラムで統括するハイ

アラキ ンステムの構成にしている｡

主蒸気温度

水壁出口流体温度 248atg

主蒸気圧力

タービン回転数

3,600｢pm
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図4 ユニット起動曲線とブレーク ポイント

である｡

ユニット起動手順と計算機制御の関連を示したもの

Fig.4 The Cu｢ve of unit Sta｢t up & B｢eak Point
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DEBの協調制御モード

加計算機直接制御

セットポイント制御
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表3 計算機システム機器仕様

を示すものである｡

制御用計算機のハードウェアの構成

Table 3 Specifications of theComputer SystemComponents

几 〕 】HID】C500中 央 処 理 装 置
コア容量16k語

磁気ドラム記憶装置 記憶容量 256k語

コンソール入出力装置 一式(ASR-33,PTR)

プロセス入出力装置

アナログ入力 244点

ディ ジタル入力 288点(オペレータ コンソール用を含む)
パ ル ス 入 力 47 点

割 り 込み入力 144点( )

ア ナ ロ グ出 力 9 点

ディ ジタル出力 240点( )

オペレータ コンソール
一式

タ イ プ ラ イ タ lBM-735 2台

C R T 表 示 器 19インチカラー l台

ディ ジ タル表示器 5けた l組

ト レ ン ド 記 ≡緑計 3ペン式 3台

(2)各システムはイベント オリエント方式で起動され,状態

の変化を把握するとともに,状態の変化に対応Lて処坪を行な

う ようにLてある｡

(3)各システムは,それぞれ特定の役1判を持ついくつかのプ

ログラムで柿成されており,プラント輿′削碍の処叩および制

御系異常時のモニタ モードへの移行が布端に行なえる-ように

なっている｡

(4)芥システムの状態は,1モ体制御プログラムにフイ【ド バ

ックされ,途中催什川手のプラント状態とプログラムの卜iJ期お

よぴモニタ モMドか/〕計算機制御モードヘの子如f‡および制御

付行が可能となっている｡

(5)プログラムの帽止,デバッグが不易に行なえるようにあ

｢〕かじめ柁々の道具が70ログラム中に祝しみj△まれている｡

n システムの特徴

4.1異常処理を組み入れた制御

本計算機制御システムの制御範囲は,ポイラ,タービンお

よび発記憶の本体を中心とLたものに限)王きれているが,計

賃機が制御を行なっている部分については,計糾幾に化せる

という観点から‾rliり御■いにプラント異常が発1二L7二場†ナは,1立

場制札 制御ブロックおよび帽iE制御を行なうプログラムを

組lみ込ふ,制御の安全性の｢fJ]卜を図っている｡

4.2 ポイラ,タービンの協調制御

ボイラとタービンの起動スケジュールのマ‥ノテングを阿る

ため,タービン例の起動スケジュールをベMスにボイラの起

動スケジュ【ルを決起する｡またタービン側の起動スケジュ

ールに帽正があったときはボイラ例の起動スケジュ【ルをでナ

わせて帽刀二するようにLてある｡

ボイラとタービンの蒸乞も条件のマ､ソテングを図るため,そ

れぞれ単能機能であるボイラ側サブル【プおよびタービン側

サブループを組みf㌢わせて制御し,協調一モ:くへ持って行くよう

にLてある｡

4.3 適応性の長い制御方式

プラントの状態変化に適応L,途小起動時もプラント状態

に適応できる制御方式とLた｡

(1)並列制御

火ノノブラントの起動操作では,し､くつかの操作が並列Lて

進行L､場でナに上ってほ操作川即事がぺ垂になるものがある｡二.二

のため本討一算機制御システムでは,起動手順を21仰のブレー

ク ポイントに分刑L,存プレMク ポイントは操作条件が成

､ンニすればl適時起三軌できるようにLて,並列制御,推什川自序グ‾)

入れ梓えなどを可能とL,プラント状態にマッチLた手順で

制御が進行可能な偶成とLてある｡

(2)イベント オリエント方⊥(

プラントの斗犬態変化に即応するため,プラントのJ状態を早さ;i

視し,状態変化を検山したとき,変化に対応Lた処押を実施

するイベント オリエント方式を採哨Lている｡

(3)即時同期方式

計算機制御システムをプラント起動の途中かJフ他用lノた場

†ナ,†射川謂始暗にプラントの操作進行斗犬態を判断し,プラン

トの状態に適応Lたブレーク ポイントより制御を開始Lて,

プラント状態に自動的に即時同期する方式としてある｡

また途中まで手動操作で進行し,途中から計算機制御に切

り換える場でナ,制御プログラムにてオート バランスおよび初

期条件の差異による制御動作の帽正を行ない,任意の時点で

計算機制御を投入することができる｡

(4)計算機制御とモニタの切換

オペレータ コンソールの｢計算機制御/モニタ+モード設

定ボタンにより計算機制御項目のうち,任意の項目を選択し

てモニタモMドに切り換えることによI),プラントまたはサ

ブループ制御装置の郁子ナによリーー部機能を計算機制御モード

に投人できない場†ナも,当該項目のみはモニタモードとL計

算機制御システム公休とLてはそのま圭の状態で仲間できる

ようにしてある｡

8 試運転調整

火力発1屯所における計算機制御システムの現地試運転は,

プラントの試逆転と並行Lて実施されなければな⊥､ブず,7bラ

ントの試逆転期r了jj中に調整を完了L逆転開始以降実糊化でき

るようにするためには限られた機会を最大限に利鞘するよう

1･分な準備を行なうとともに,一夫機試験において生ずるプラ

ント側での事情による修正個所に容易にん芯じられるフレキシ

ビリティにt:キむシステムにすることが肝要である｡

本計算機制御システムの現地試運転に際しては,以_Lのこ

とにかんがみボイラノこ与火時点までにデータ処理機能の調整お

よぴサブループ制御装置とのリンケージ試験を完了し,ボイ

ラーた火以降集収Lたボイラの特性をもとにアナログ計算機ji

よび制御用計算機によI)プラントを模擬してシミュレーショ

ン試験を実施L,十分な事前確認を行なった後に実機試験を

行なった｡

これにより,‾最初の実機試験より一一九むの制御特性を得るこ

とができ,以降の起動はDEBの内部調整を実施するための起

動を除きすべて計算機制御システムによる起動制御を行なう

ことができた｡

実機試機は,昭和47年11月末の安全弁封鎖時のボイラ起動

時に節1同の試験を行ない,以1;芥12月末までにほぼ机調轄

を完了L,以降はプラントの試運転に合わせて実用化試験と

して細部の調整を実施し,官庁試験時の起動試験で現地試運

転を完了Lた｡

図5は計算機制御システムによる起動実績の‥例を示した

ものである｡

なお,現地試験の結果は下記のとおりである｡

(1)イベント オリエント方式を主体としたソフトウェア体系

5
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主蒸気温度(TMS)

水壁出口流体温度(TWWO)

タービン回転数(TSPD)

給水流量(FWF)

合計燃料量(FUEL)

主蒸気圧力(PMS)

負荷(LOAD)

1:OG 2:00 3:00 4こ00 5:00 7:00 8:00 9:00

時 刻 ～

図5 計算機制御起動実績 タービン回転数l,500rpmにおいて,リクエストによる定借制御を実施Lてし､る｡

Fjg.5 TheResult of Computer Control

によリブラントの状態変化に即J芯する制御方式とすることが

できた｡

(2)ボイラ昇温制御に採用した予測制御方式および可変ゲイ

ン方式は,プラントの特性に十分マッチしたものであり良好

な制御特性を得ることができた｡ちなみにボイラの昇温制御

を計算機制御で行なった場合と運転員が手動操作で行なった

場合の制御結果を比較すると下記のことが言える｡

(i)計算機制御の場合は,触い周期できめ細かく燃料量を

制御するため一度に操作する燃料量が少なくなり,なめら

かに?見渡が上昇するため熟ストレスが少ない｡

(ii)計算機制御の場合は,連続的に制御を実施するため昇

塩辛をほぼ一定にすることができ,昇温率の最高値を大き

く しないで起動時間を短くすることができる｡

(iiD 計算機制御ではボイラの非線形特性を考慮した予測制

御を行ない,偏差が出ずる自‾小二修正制御を行なうため,プ

ラント ゲインが大幅に変化する臨界点付近でも安定した制

御を行なうことができる｡

(3)ボイラとタービンの協調制御については,あらかじめ定

まった制御を行なうのではなく,プラントのJ状態をフィード

バックしながら調整して行く制御が必要であり,このような

制御を行なうにはフレキシビリティに富む計算機の制御ロジ

ックを使用するほうが調整が容易である｡

現地試験において調整の段階で計算機システムのプログラ

ムの修正を行なったおもな点は下記のとおりである｡

(1)タービンおよぴボイラの本体側の協調を図るため,バイ

パス系から貰i充系への切換えおよび仝周噴射から部分噴射へ

の切換制御時の処理を変更した｡

(2)火炉ガス温度高と昇塩率高の異常が同時に発生した場合,

当初は火炉ガス温度高の修正動作に優先順位を持たせていた

ため,火炉ガス卓見度の偏差が小さい場合は昇子息率高の傾正利

御が不十分となることがあったので,修正動作のより有効な

ほうを選択するようにした｡

(3)ボイラ点火直後に昇温制御を投入した場合,初期条件の

差異(制御開始までの手動制御の経過の差異)によって制御

特性が大幅に変化するので,昇温率が立つまで目標温度を保

持することにより制御特性を改良Lた｡

日 結 富

以上,川同電力株式会社坂出火力発電所3号機ユニットを

ノ吋象とした計算機利子卸システムの概要を述べた｡

本システムは従来,手動操作にたよっていたボイラの制御

系が自動にはいるまでの操作の自動化を中心として,ボイラ

とタービンの協調のとれた制御をねらったものであり,プラ

ントの試運転期間中にその調整を完了し,制御結果も良好な

特性が得られ実用化を達成したものである｡

本システムで確認できた適応制御方式をもとに,今後さら

に子別制宥巨例の拡大,制御特件の向_卜ならびにDDCの活用に

より,プラントの安全性向上と自重わ化へいっそうの努力を･払

っていくI叶存である｡

終わりに臨み,本システムの完成にご協力をいただいた四

国電力株式会社火力部ならびに同社坂出火力建設所の関係各

位にJ享くお礼申し上げる次第である｡
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