
∪.D.C.る21.311.22-52:る81.323

電源開発株式会社竹原火力発電所2号機用

火力発電所の電子計算機による 動化制御システム

FullAutomatic Computer ControISYStem Of ThermalPower P】ant

火･ノJヲ己屯所の逆虹に†一法ける系統構成の多様化に対し,イ‾.湘作♂)向トヒ黙プJ化グ)た

れ 克之j工H､fに制御川て一己十∴卜許磯をj邸1=ノた柿々の努力が払われてきた.｢

二のシステムではワンマン コントローールをfj柑上にした1にJ'一‖一卜算俄に.よる面接制御

とサブルーープ制i抑装こF王の監こ視制御とを併用した総抑制御により,プラントの起刺･

仲!卜抹作,耽びに辿′.甘道虹時の士拙作についてノj_こ梅坪=二わたり白助化を行なった･〕

この論文ではシステムの自動化の鞄川,恍器の機舌鼓 椛成,及び硯地.試運転結果

について記述したものである｡

なお現地l言ぺ駿の純米かJ〕､ニのシステムが期待どおり良好な制御特件礼一難を才一三上た

ことが確認きれ,十分所期のH的をj卦J乾することができた｡.

u 緒 言

火力発て‾にす立術は大裕二読化と効率向_卜のノー.1丈でこ許Lい進歩を遂

げるとともに,逆転に関する系統構成も多様化L,また制御

柑聖の｢叶卜とイ‾i子和i件の権化さなど､についても石之近特に強く要論

されるようになった｡.二のよう乙､-安誠にJ芯じ柑るよう火力先

祖叶の日割化,打力化については輯々の努プJが一払われてきたり

1い∵製作I叶においても制御ft】1‾‾に-r･｢汁算こ機を適川した火力ヲ己

一丁一にJ叶のlノー劇化に収り組み,数多くのプラントを稼動させ,弟

り主にその成一果を挙げてきた､｡

表l 電源開発株式会社竹原火力発電所2号機概略仕様 この発

電所に右けるポイラ,タービン,発電機及び主要な制御装置の概略仕様を示すし:

項 目 仕 様

ポ イ ラ

卜製造者名:バブコック日立株式会社

Z.型 式:パブコツク単胴放射形再熱式自然循環ポイラ

3.圧 力:176kg/cnl二′G

4.温 度:571℃′/54事､℃

5_蒸 発量:ll15T′･′H

6.燃焼方式:重油専快方式

タ
ー ビ ン

卜製造者名:日立製作所

2.型 式:横軸衝動く し形3車重4分流排気式

再熟再生復水式タービン

3.出 力:350′000kW

4.圧 力:169kg/cmごG

5.温 度:566℃/538℃

6.回 転 数:3′600｢pm

発 電 樅

l.製造者名:日立製作所

2,型 式:横軸円筒回転界磁三相交)充

同期発電機

3.容 量:390′000kVA

4.電 圧:19′000V

5.力 率:0.9

6.冷却方式:固定子 直接水冷却

回転子 直接水素;令却

7_励磁機二 直結交涜励石遠方式速応励石姦形

制 電子計算機
卜製造者名:日立製作所

御

装

置

2.型 式:HIDIC 500

ボイラ自動 l.製造者名:日立製作所

制御装置 2.型 式.:HIACS1000

*J【E源糊写己休ぺ会社竹牧雅一.一に所巾に補"二 **【1うェ製作所′.一に力lト装本部
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ニク)プラントは打〔米♂〕プ三続を+1かし,ワンマン コントロ〉-

′レを前提とLた仝巾的な主催憫軒別御へグ)屯イー計算俄による

‾直接制御ノわ℃の拭用と,lt‾りじ〈J五十討▲符機によるプラントニモミ

安補機の各系統ごと♂〕シーケンシャル制御装置､及びアナロ

グサブルーープ制御装諮:の監こ視制御方J一(とを仰川L/二総抑制御

‾方J＼により,プラントの起動,作_l卜及び過甘逆転時の拙作を

止こ範州にわたリー-′】歩む化した火力発乍に†叶の目刺化分ツナにおける

f‡之iて1水準グ〕システムである｡

以‾卜にこれ/〕制御システムの俺一汗紺如乾､機能､ノ之ひ.JU+起虹

純潔ミにつき川ri次.i生べる._‥

凶 自動化制御システムの概要

二の火力発′l‾に所の【さ与帥子音i概懲は表1にホすとおりであり./ト

いり拭J11した制御肝.にJ′･汁洋機は図1に′Jこすような処ユ:lE爛缶巨を

怖えてし､lる 1､1‾卜に制御恍7脂だけにつきそプうIJっ?言々.似り卜｢る.
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図l 計算機システム機能

えられている処王里機能概念を示す｡
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運転操作指示

電子計算機制御

予定予想計算

タービン寿命計算
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模 範

二のシステム内で制御用電子計算機に備
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図2 システム全体構成図 このシステムは制御用電子計算機HIDIC500及び各サブループ制御装置から

構成されている.っ

2.1 自動化の範囲

白如化グ〕串帥りは和子短水系統起動からR標負荷到i皇までの起

臥;坦札+什止の知苛か⊥て〕細水系統停止までの仲止過稚,及び

池`～;ら■妙虹‖‡の負荷変如推作における七機､補機を弁めた広範

川にわたる全様作を｢±け山化の対象とLている:-〉

また,‖1▲符機制御【r+にフ〉ラント兆態,あるいは祁1捕り馴装

;;∫■王に与一川ミ■を′l二じた場ナナ,速やかに制御創作を小1Ⅰ∴又は1王仙二

制御に格行して批1‖Jこ態叫‾J二大をt;ガ【卜するととい二機一汁註グ)左

1リー二は力‾1モを糊Lている｡

∴ん､l′l刺化ご′)対象外串帥Flは;ヒ検崎山外ほとんど付【1一二しな

い憐㍑王手の起助など･のワラント起劃準帖す染作,逃虹上とク)判断を

必柴と十る機1そ三吉叫1さ笥ニノ1検テスト推作,袖且机馴Hi叫‾染作､及

び址`≠;i■j址l虹帖機旨7さの寿.て汁,一卜′川巨政市のメインテ十ンス拙作乙･

どである.二

2.2 自動化制御システムの構成及び機能

二のシステム全体のj満城は図2に‾ホすと才iりであり,次に

そグ)各訓御装;左の役割について述べる.〕

2.2.1 計算ヰ幾システム

.汁待機システムは制御‖什.七J∴ト汁昇機HIDIC500を小桝ヒL

ノ1LこJ′･一汁糾幾卜小二制御アルゴリズムを伯えて直才別姓作端を即刻

する`･=にj′一.言l‾一待機に･上る山才女.汁紋別御ノJノ〔(以‾‾卜,DDC.と略す)

とといニシ【ケンシャル制御装諾王,あるいはアナログ サブル

ーーブ制御装置に対Lて助作l-i柑F,仲1【二,正貨1こ仙二怒如など･グ､)訓

仙=__1恍仙をノ,にJ′一㍍卜汀低か⊥-J指ホするせ三;こ弧別御‾ノJ∫((′以卜,SCC

と略す)を仲川Lた給寸湖川御を行左･う制御機能,ノ女びオへレー一

夕 コンソール舵びにタイフ■ライタなどに上る媒作指ホ,状態

去′丁稚鮒旨,与1さ瑞一処坪依能,逆転=標帆汁_獅幾台L ブラントの

北態椎枚 逆転絶j也請己鎚,あるいは十滋子匁川抑J計算機能な

ごが仙えられてし-るり

なお一正ナ請卜算機･のハードウェア仕様を表2に示す｡

(1)制御機能

このシステムには2.3.1グ)ノi註イ一計算機絹オペレータ コンソ

【′レ盤に設けられている各ブレーク ポイントの起動にEvent

Orient方式が採用されてし1るため,フラントがどのような状
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態にあっても適切な時期に,適切な拙作が行なわれ,ノ削ニプ

ラント側と`■に十請卜算機が何期かとれるよう計画されている｡

プラント起動過程における具体的な制御内容を図3に示す｡
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図3 自動操作内容(プラント起動) ユニット起動準備から日標負荷

までのプラント起動過程において電子計算機により自動的に操作される制御内

容である｡
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表2 計算機システム機器仕様 二のシステムに右ける制御用電子計

算機の主要なハードウェアの構成を示す｡

項 目 仕 様

中 央 処‡里 装 置

石益 気 コ ア 容 量

HIDIC500

Z4K語

384K語

一式

補助記憶装置

磁 気ド ラ ム 容 量

コンソール入出力装置

プロセス入出

力装置

ア ナ ロ グ 入 力 592点

ディジタル入力

パルス入力

割込入力

アナログ出力

ディジタル出力

パルス出力

コンソール入出力装置

光電式紙テープ読取器

オペレータコンソール

タイプライタ

警報アナウンスメント用

運転記録用

運転日誌用

紙テープせん孔キ幾

アナログトレンド記録計

8I6点

30点

32点

12点

464点

40点

【式

lBM-7351台

l台

l台

一式

周 辺 機 器

3ペン式 4台

デ ィ ジ タ ル表 示 器 5本けた 2組み

(2)亡汁策機直接制御

二の制御は屯-‾f･.汁節機かフィー▲･ドバック ルーーーフ■に入ってし､

るため,非線形制御などか谷幼に行なメ)jrし,より†如Lた制御

柑件が期待できる｡以‾卜にその梅卜札lノ＼げiにつき述べる｡

(a)電動給水ポンプを起動L,給水制御弁を′一塩十,汁托機か

ら1白二様拭作Lて,ポンプの流_呈‾占二制御を‡-1励拉人する圭でグ)

ボイラ水搬静j律l+.｡

(b)中軸11流売主滞り御弁を′云Ej'-.汁節機かご〕血才別発作するととも

に自動バーナにノ上火指令をJl一主L,∴I､】二火完了碓ボイラ什此制

御装荷(以‾F,ABC′と略す)ク)燃料マスタヘ起刺モーートもー

対応Lた納期燃料品の設滋を行乙･い.輯油流:辻_と御‖別命を日

動書法人するまで♂)ポイラ∴1.(火制御｡

(c)ボイラ点火帖のドラムロニカからボイラ スケンユーール.il

許を行乙･い,ABCの燃料マスタ設延旨:きを介Lて燃料[fi二を

良接制御するとといニボイラトレン介をトラムト1三プJに応じ

たプログラム制御を行なうボイラ舛†止界Jl一端り石肌+
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動投入及び軽油バーナ全数消火圭での1下･lli引1=リバ別i川IjL
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表3 シーケンシャル御制装置 電子計算機からの才旨令により作動す

るシ】ケンシャル制御装置の内容を示す｡

装 置 名 装 置 名

N()_

】

2

3

ボイラ関係

一斗j‾妄

タービン関係

通風系統

軽油系統

海水系統

復水系統

ボイラ空気抜弁系統
=

3.C-BFP系統

4 補助蒸気系統

スチームコンバータ系統

41c-BFPウォーミング系統

5

6

F
5 グランドシール系統

重油系統 6 真空上昇系統

トタービンドレン弁系統7

8

GRF系統 7

プレボイラクリーンアップ系統 8 抽気弁系統

BFPタービン蒸気管ドレン弁系統9

10 T-BFPブースタP系統

l】 T-BFP系統

所内切換12ll

注:C-BFP=電動給水ポンプ

丁-BFPニタービン馬区動給水ポンプ

G R F=ガス再循王買ファン

j土子妾､日動卜り期装置(以下,AS Sと略す)を介Lてのriij柑J

拙作,‾か二ri月別俳人後の糾f‾与荷制御を経て15%f=1荷までの

妄1荷制御を行なうタービン起動制御-_j

(g)花十計算俄により油冷却器の冷+ミl】水制御弁を直接操作

するタ【ビン辿度に見f㌢った給油f王山空制御｡

(h)f与荷_1二与L 降卜過柑で電動給水ポンプからタービン駅

刺純水ボンフ■‾への給水制御の相打,ノ女びその迎利付を流=こ.i

バイアス設仁一片ここのバイアスイ∴り一を山花1二に十汁獅ま覧かJ〕制御

するりJ椀r別締り〕

2.2,2 アナログサブループ制御装置

電十計算機から指令を′受けるアナログサフ､ループ制御装置

について二人に述べる｡

(1)ABC

主力箕矧主九 ～んし度放び再熱蒸気船便利御は,タ【ビン初fl

荷保持1こ了後DDC制御からABCの設定諸芸へ電†一計算俄に

より目杷注力,fふL度を設定するカスケード制御に一切り換え,

燃料右㍉ SHスプレイー旨り女びガス再循環宗,空気完を適正に

′中野′,
一蕊:〉州〟
ン∧〟∧軋叫

∫蓼

､;ニ叩::｢

奴磁凝

窃

キ

磯】

濠

図4 中央制御室 電子計算機用オペレータコンソール盤を中央に独立

Lて設置L,後方右側よりBTG盤,繍機盤,計器盤を配列Lた中央制御室で

ある｡

≠別御する｡

(2)日動バーナ制御装置(BC)

電-r一計算機による軽油バーナ,重油バーナの日動点火･消

火,及び起動･停止過柿の木数制御,並びに軽油から重油へ

のFl動切授機能を備える｡

(3)【′]朝霞柱調幣装置(AVR)

(4)A S S

(5)日動土与荷制御装置(ALR)

起動,停止及び負荷変更過和の負荷15%以.Lにおけるチ互荷

制御は,ALRのセットポイント制御により行なう｡

2.2.3 シーケンシャル制御装置

多数の綿代役び弁顆などの運転操作の中で,操作手順を定

形的にパタ【ン化しインターロック化した制御装置で,電二十

計算機によりプラントの進行過程を監視しつつ起動指令を出

し作動するもので,その内存を表3に示す｡また,ニの装置

への起動指令後操作完了までのシーケンシャル動作が所定の

時間経過しても終了Lない場創ま,｢異端+の渋滞表ホを行な

いて古宇報する｡

2.3 オペレータ コンソールの構成及び機能

オペレータ コンソールはこのシステムと運･転i:iとの間のマ

起 動

予定計算

超 勤

停 止

予定計算

停 止

脚

ユニット

起動華僑

一夜水系統

起動

霊水系簑慧凰系慧′賢由系表艶昇庄真空上昇鮎許≡珊翳特異
三∴批′磁

慧芸蓋裏芸鵬禁書■軽責漂転業す賢回害毒諾F誹内職 書芸羞芸重量差評言芸…グ
ユニット

停止準億

負何降下

(1)

負何降下

(2) 負欝解列孟‾ビ孟宗イ封欝系警欝系警護水系慧震綿雲岩チエ■ソ葺
転目標･

▼一夕設

〕佃胴印朋胴GBFP

切 換
所内切換 真空破那欄 ⊆覧ン票琵葦霊 誤操作

負荷変更

準 備

A L R

制 御

バーナ本数

制 御

ポイ ラ

定借制御
ーピン昇

定値制御

負荷制御

定値制御

操作指示運転目標

値印字

メッセージ

再 市

シーケンサ

護讃要因

操作前

条件無視
保持時間
無 視

APS

準 備

AP S

除 外

注:APS=自動プラント起動装置 BFP=給水ポンプ ALR=自動負荷制御装置

図5 電子計算機用オペレータ コンソール正面図 オペレータコンソール執二設置される制御処理

パネル正面図で,制御操作,データ要求などの機能をもつ｡
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ン マシン コミュニケーションの‾千1三貨として娘も皐要な部ウナ

であり,一定j'一計貸桟川と各アナログサブループ抑卸尊王了F壬,位

びシ【ケンシヤル制御孝三吊円に分かれている｡

電十計第二條杵=ま仙J/二のオペレ【タ コンソー′レ曳諾を1言■之け,マ

ンマシン コ_ミュニケーーションの中桝とLての機能をもたせ

ている′.また,祁川御装苗悶すへレ一夕 コンソールはポイラ,

クーービン,ヲ己1に機鰯=ユト,BTG鰍と略す)l/+に糾L･んj一生まれ,

池1甘の制御装置,拙作一語…圭具との 一体化引∵判り妙虹卜,拙作し

やすい批列とした｡図4に中央制御1三のうモ休を′ユセす･-

2.3.1電子計算ヰ幾用オペレータ コンソール盤

このコンソール盤は図5にホす制御処群パネル,放びデ【

タ処理パネルかごJ椛成されている｡

制御処理パネルの機能は,起臥 仲+1∴(l荷埜恕の推作過

不1.ミを,終の操作手順に従ったプレrク ポイントごとに拭作此

行押しボタンが配列されており,ランプの北態により各ブレ

ーク ポイントの進行状態が表示されるとともに進行汁叶機能

を北ね備え,推作前条件成､1′二後,押しボタン操作に.より制御

を開始する｡

2.3.2 各サブループ制御装置用オペレータ コンソール

ニク)コン､ノールは各サブループ抑制装置ごとに電J′一計算慌

と接続する月代光式押Lボタンが円止列されているr)

アナログサブル【プ制御装荷は,各催能に応じた押Lボタ

ンを偶成し,図6に示すように各制御系統単位にH棚卸モード

ーりJ枚,モーード表示,及び手動推作を才,巨木偶成としている｡こ

の押しボタンはバンプレスに-リJり扱わり,計筒機モードに選

択すると電J′一計算傑に接続され,制御系の日動柁人､除外の

躁作が行なわれる｡また,電イ･i汁馴削1川㌔`の場†ナは制御系の

服態に.応じ,白軌モードあるいは‾干軌モードに--リJl)枚わる｡

シーケンシャル制御光iF‡用j‾甲Lボタンの構成は,図7に示

すように各系統別に縦列されている｡

モード選択押しボタンは,計馴幾指令をノヱ什可能な計算恨

モ【ド,起臥 仲止抹作に.より動作可能な一主il独モ【ドノ之びシ

ーケンサの動作を件l卜するド1ミ外モードに過′lLl二逃附し,プラン

ト状態にん仁じた運虹操作が可能である｡

田 システム計画上の考慮点

このシステムi汁一句トキ舷Lた主な点を次に述べる｡

3.1 異常処王里磯能を備えたシステム

電イ一計待機から各制御装置への制御出力い]路は電十計算機

のL牧師,又は他の城りヾlによる言-ゞミHl力により制御袋帯の言リミ動作

を肌ヒするため,制御flリコ占†りレⅥ山プJのもの(シーケンサ,

BC,AVR,AS S,DDCなどへの制御州力)は屯J'一計

符恍が制御を行なわないときはりレr川路の電拍を｢‾一切+に

し,電r一計算機が榔:モの場合にい二1劇的に電掘が蒲ち◆るよう

にして各制御装置の制御動作を中止するぐ,またZli11御出プJが電

吐パルス列.亡l-りJのもの(ABC,ALR)は電J′一i汁算怖が制御

を行なわないときはう宜j′一計待機から坤独モード切授指令を付

し,各制御装置を-iji･独モードにり〕り抱え,電十計琵機からの

パルス列出力を′受け付なし､ようにするとともに,電J'一計貨機

りぐ～;i■の場合にも電ナ計算機から切り離して右イ剛ilj御に--りJり抱え

る｡

3.2 運転操作性の向上

プラントの起動,作_11二のJ:祭の逆転スケジュー･｢ルは,従来運

転上_iによってi央められていたが,これを電J′一計貨機により処

研けることにしたもので俳人予定暗札 日椎貝荷などの二iニ左

時刻計算データを.設定して,予定時別計算の押Lボタンでリ

クエストすると,プラント主要操作の時期などスケジューール

⊂コ

巨二∃
電子計算故

巨二∃
⊂]

[互]
減

[二ニコ

モード選択
押しボタン

手動操作

押しボタン

(手動モード時)

図6 アナログサフループ制御

装置用照光式押しボタンの構成

アナログサブルーフ0制御装置の制御

操作のための照光式押Lボタンの基本

構成を示す(,

⊂コ
電子計算機

単 独

除 外

異 常

巨二∃
停 止

⊂二:コ

‡

‡

モード選択

押しボタン

渋滞表示

シーケンサ手動操作

押しボタン

(単独モード時)

図7 シーケンシャル制御装置

用照光式押しボタンの構成

シーケンシャル制御装置の制御⇒桑作

のための照光式押Lボタンの基本構成

を示す｡

計算を行ない,アウトプットして運転スケジュMルグ)､ソニ射二

役､ソニてる｡また計節樅システム他用時は,このスケジュー‾ル

にfナわせてi汁算機制御を行なう｡

計算機制御rj朋ヂi後は,主要操作実地暗に硯/t三のプラント状

態から俳人,文ほ附列時刻のずれを佗+【二計算して11r】イj′=するr)

また,プラント肘;はどにより拭作がj吐粧した場介にも同様

帽止計算Lて1てl=二し,で十月互的運用と計耐丁勺逆転指`′jミを述転とi

にり一えることができる｡

8 現地試運転結果

汁馴馴′1勧化一丁州卸システムの調隼は,プラント機片詩放び各

什制御装吊ク)調払i∫に逆転工程と併行して行なわれ,JJじ道虹に

おける亡夫糸ごiでは良ノけな仁柑什が†真諌[された｡

4.1 試運転工程

このシステムは丁場においてデータ処理プログラム,ノ之び

.けり御プログラムの卜分なシミュ･レーション
テストを行ない,

昭和48勺二10月現地搬入し,プログラムの再現惟碓,ば,‾7■■ラン

ト検出一汁ご‡放び制御装帯とのマッチングを.試運転開始までにらこ

了きせるととい二12月中仙以降プラントの.言J〔運転工札‡に合わ

せて計符職制御のプログラムの実機.言J-し駿を行ない,何期の指

階で完了させたため,プラント三∫じ述屯三調幣は非ノ～;i'に-リ･いf純子

から電-r一計待機により肖動操作が行なわれ,問題山の早期把

躍,役び装置に対する運転㌻iの慣れを十分に得ることができ

た｡翌昭和49年4H末には自動化プログラムの仝範川にわた

っての碓､乙芝が終わI),5月初めから1佃月間に24い-JIの各帥モ

ードよにる起動,什止を練り返し行なって,全装置の総†ナ碓

.子息.i∫い強を実施し,二のシステムの安全性,制御化
操作′l■′い女

び純利什についてあらゆる耐力､ら確認し,すべての慌砥がリ1

糾クり1標を十分に満足Lていることが克許された｡二れ⊥ゝ)の

祁屯式俄による調幣はノi■川二試験までにすべて完了L,昭仰49

年二6Jlかご)′汗米越転に入った｡

4.2 現地試運転結果

,汁号別館制御による5生も†榔‡_1い冷師起劫)のプラント起利付

1卜ご文節の-･例を図8にホすり
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主蒸気圧力転覆庄
⊥

合計燃料量
(Tノ■H)

300｢60
250

20()

150

100

50

40

20

0

主蒸気

温度

1
再熱蒸気

温度

タ【ビン速度

蒸気温度

550

500

40(〕

100

合計燃料里

主蒸気圧力

】70(kg cm2呂)

15(1

】5二00 16:00繋列】7ニロ0
† ナ,…,…16川

㌫守器㌫…二喜≡芸止ターヒパ義気弄閉

停止 亡FlT;巨惇J･

注:APS=自動プラント起動装置

BFPT=給水ポンプ駆動タービン

BFP=給水ポンプ

DCP=脱気器循環ポンプ

図8 実績起動停止曲線
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主蒸気圧力

注二試験日 停止昭和49年5月24日

起動昭和49年5月29日

主蒸気温度

再簸蒸気温度

タービン速度

合計燃料量

発電樅出力

12-00 13:0ウ
l

空気強弁らう

15･ODl16ロワ 17=口0 柑二00=19=OD

巨竜

こて宗セ

柑.31

ASS

没入

21:0〔) 22二00
† 1

2竺0ヲ主6ご諾筑P～稲‡賢一蒜
諾品凌 l

CP=復水ポンプ

FDF=押込ファン

+OP=軽油ポンプ

SC=蒸 化 器

AVR=自動電圧調整装置 CPTR=計 算 機

ASS=自動同期装置

GRF=ガス再循環ファン

ALR=自動負荷制御装置

計算機制御による5昼夜停止の場合のプラント起動停止実績の一例を示す.+

4.2.1ボイラ昇温昇圧制御

自然循環形ボイラの与=比矩圧制御は燃料二ら主によるブイ【ド

バックをとり,ボイラトレン弁をボイラドラムJ‾tプJに対する

プログラム制御として千州別御,及び可変ゲイン方式を採り

入れ地祇的に如し､J月糊できめ細かな燃料_吉.-との制御が可能とな

り,一汁船中もほぼ一定で滑らかなテ法度_卜汁が得られたためメ

タルの熱応ノJが少なく,起動時間を如くすることができた｡

また､これらボイラにマッチした良好な制御特性は,あら畑

る運転モ】ドの仝制御領域にわたって確認することができた｡

4.2.2 タービン起動制御

タ+ビン起動‾制御は,従来の主蒸気止め弁バイパス弁制御

に代わりコンバインド オバニング方式の加減弁制御が採用さ

れ,起動,低負荷時には絞り調嵐 高負荷時にはノズル締切

調速を加減弁のみで行なうため,タービン第1f貨清後におけ

るf去1度降下が少なく,f与荷変化率の詐尉l‾杜が高く得られる特

上主があるが,これらの結果は実機によるロードランバック試

快晴(100%負荷から30%負荷を2分で降■F)の急激な負荷変

化からも実証された｡

また,タ】ビン起動操作ほ,通気時点から目標負荷まです

べてロ+ドリッタ モータによる制御が可能となり,加減弁切

換操作がなくなり,安定した負荷制御ができるようになった｡

しかL一方,タービン糾軋 揃.檀のド祭のロードリミッタの制

御+lごとが懸念されたが,モ【タの高速,帆速の2スピードの採

用と従来の方式の定数変更だけで劣らぬ結果が得られた｡
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4.2.3 予定予想時刻計算

総†ナ確Ⅰさ一ま試験の結果より実績依をもとに帽止を行ない,起

臥 悼1ヒのf与荷パターンの定形化が可能となり,あらゆる運

転モードについてもほぼ計画時の考え方で調整さが進められ,

屯J∴計符粍の才払jミが運転とiの指標となり得ることが確認できた(

回 緒 言

電順開発棟式会社竹原火力発電所2号機の自動化制御シス

テムの機能及び現地試運転結果め概要について述べた｡この

システムではrl然循環形ボイラに.よる火力プラントのあらゆる

運転モードの起動,停止放び通瑞運転時の運転操作を対象に

特色ある髄能を寝り込んだ広範同にわたる日動化を.言∫じみ,す

べて上納子な制御特惟結果も得られ期待どおりの成果を得,十

分所期の目的を達成することができた｡更に今後ここで得ら

れた経験を尉二して検討を進め,プラントの安全件の向上と

1こ全日軌化へよl=‾､っそうの努力を行なう考･えである｡

最後にこのシステムを完成するに当たり,終始御指導,御

揺肋をいただいた電源開発株式会社,株式会社臼,うエー製作所,

′ヾブコ､ソク日_-二仁株式会社の関係各位に対し,厚くお礼‾申しあ

げる次節である｡
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