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マイクロコンピュータの上下水道制御システム

への応用
Application of Microcomputers toWater and

Wastewater Treatment SYStemS

上下水道システムにあっては,公共仰が殻も重要視されるところから,システムの

試いイーi瀬′1ゾト安全什,柔軟なシステムの船脚生,発展′l･fほどが強く要求される1)･2)｡

これらを実〕犯するためにマイクロコンピュータを柿睡的に柄用するとともに,ア7n

りケーション､ノフトウェアのパッケージ化とプログラミングの容易化を進めた｡

ノ∴ 広域にわたる__f二下水道システムでは,マイクロコンビュ】タを分散設置し,か

っ,中央管理1ミで僻事艮の集約と統括管理を行なう分散制御集中管理の体系がとられ

る‾方rr■Jにある3)｡

以下,分散制御をつかさどるマイクロコンビュー一夕に関して,

例について述べる｡

山 緒 言

上下水道プロセスは,給水人11,処理人｢lの増加とともに

設備が叩設される｡また,公共作からくる高いイ言輪作の確保

及び検出器の特異件,プロセス日体の応答作など,いろいろ

+∴下水道特有の問題が挙げられる｡

そこで,これら問題の解決法として,マイクロコンピュータ

を柿極的にや入して,卜‾卜水道システムの拡山主竹三･イう浦汁卜

制御件の向上を図る総合ディジタル計装システムの導入が妓

んに行なわれている｡【l立製作所ほこのような要求に対し,

いちり一く上下水道ヤ用の集巾管理分散制御システム｢AQUA

MAX-80シリーズ+をりH発し,その分散制御をつかさどる制

御装置に,マイクロコンビューータを積極的に活用している｡

囚 マイクロコンピュータの特徴

_l二‾卜水道システムで要求される｢システムの安全,殻過な道
営を全うする｡+という他爺を満足するため,マイクロコンピ

ュータには憤れた機能,拙いやすさとともに,応イ‾i三相什･拡

舶竹三を充実させている｡その要′〔!J二をj欠に述べる｡

(1)各梓の機能をつかさどるアプリケーションプログラムに

対Lては,すべてパッケージ化(標唯化)により,プログラム

バグ(プログラミングの誤りなど)がない熟成したソフトウェ

アを実現した｡

(2)ソフトウェアについては,プラント拙こじにによる人Hl九〔lJ二

数の追加や仕様の変更を,ソフトウェアバッケ【ジ群のパラ

メ∽タテ【ブルをFIF(Fi11in the Form)‾方式で追加,変

与圧することを実現した｡

(3)プロセス入出力装置の各人出力モジュールは,カードを

ユニットに実装(浦線描扱が可能)することで,ビルディング

ブロック的な拡朕作を実現Lた｡

(4)IC化による実装密度の向卜,部品打数の糸筋小化(モジュ

Mル化など),また自己診断機能〔カード放障時のLED(発光

ダイオード)表示など〕を充実した｡

(5)ハードウェア,ソフトウェア共に｢AQUAMAX-80シり

【ズ+で､上位に位置する管理用計算機(HIDICシリーズ)と

その内て事故び応用

三好 隆* 肌〃Uざム～几丘α5んJ

三井芳郎* 肌ょぎ-上f y〃5ん/r∂

森 俊二** 肌)γ/Sん加mノ/

鈴木程久** 5〟之〃た/肌ぐん才力J5(上

ヤ吉でナ作を確保した｡

田 マイクロコンピュータのシリーズ体系

このシリー-ズ体系ほ,必要機能,制御対象の規校ごとに,

ハードウェア,ソフトウエアともメニュー方式で構成できる

ように,図1及び表1にホすようにシリーズ化してある｡シり

ループ数

16ループ

8ループ

+

コ_

+
こ1

/JFII(制御のみ)

〃FIII(制御＋ロガー,CRT)

〟FI

l /ノSIl
′′SII

入出力点数
0 512点 1,024点

注:/ノFI=インチりジュントマイクロコンピュータ(マイクロF)タイプⅠ

〃F口= 同 上 タイプⅠⅠ

〃Fl11= 同 上 タイプⅠIl

〃+Ⅰ=ループマイクロコンピュータ(マイクロL)タイプⅠ
/JいⅠ= 同 上 タイプⅠⅠ

メJST=シーケンスマイクロコンピュータ(マイクロS)タイプⅠ
〃SIIニ 同 上 タイプⅠⅠ

図l 上下水道マイクロコンピュータシリーズ体系 ループ制御

専用機,シーケンス専用機,複合制御など機能規模に応じ最適の機種を選ペる

ようシリーズ化を図っている｡
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表l各マイクロコンピュータの機能 シリーズ化された各マイクロ

コンピュータは,それぞれの用途に合った機能を準備している｡

機能

区分
機 能 項 目 〃S 〝+ 〟F

制シ

御⊥
ン

ス

論理シーケンス処理

･タイマ機能付

･カウンタ機能付

･ワンショット機能付

◎ ◎

諦
制プ
御

DDC入出力処王里

･PID(比例･積分･微分)
･カスケード

･比率

･不等式,四則演算

･ループ演算処‡里

◎ ◎

ア

ド

ノヾ

ン

ス

制

御

論王里演算処理

･変イヒ率

･数式

･プログラムパターン

･台数,号横切替

･大-′ト切替

･力率,デマント

⊂)

管デ
王里l ロガー出力 ○(〃F】n)
処タ
王里

CRT表示 ⊂)(〟)

機R

能A
Plの故障,信号表示 ◎ ◎ ◎

S
リモートメンテナンス ◎

機 能 区 分

シーケンス

コントロー

ラ

ノレーフコン

トローラ

(DDC)

インテリジ

ェントコン
トローラ

(同時処壬里)

;主:⑳は標準を,C)はオプションを示す｡

RAS=Reliab‖-ty･Ava‖ab‖=y.Serviceab‖-ty

-ズ体系は,大きく二つに分けられ,シーケンス制御専用機

であるシーケンスマイクロコンピュータ:〟S(マイクロS),

アナログループ制御をDDC(直接計算制御)で行なうループ

マイクロコンピュータ:〃L(マイクロL)及び両者をオンライ

簸き

考

せ事

図2 マイクロコンピュータ〝FII外観 電気室に設置するため,防

塵構造にするとともに,高さ,奥行など電気室設置の他の盤と体裁を合わせて

いる｡また,オペレーターズコンソールよりオンラインのまま諸定数が設定で

き調整性を確保している｡
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図3 DO制御アナログ形,ディジタル形の制御結果比較 ディ

ジタル形によりアナログ形に比べ調節弁動作回数は約÷に,制御精度は約÷に

改善された｡

ンリアルタイムで同時処理するインテリジェントマイクロコ

ンピュータ:〝F(マイクロF)から成る｡また,制御対象規模

に応じて,TypeI,ⅠⅠ,ⅠⅠⅠに分けてある｡図2に,マイクロ

コンピュータ〃FIIの外観を示す｡

ロ マイクロコンピュータの応用

上下水道での制御を考えた場合,プロセスの特異性,検出

器の不安定性,制御方法の変更など,他の鉄鋼プラント,化

学プロセスと異なった∴与こが多い｡

一応用例として,下水道プロセスでのエアレーションタン

ク7容有酸素濃度(DO)の一定制御にマイクロコンピュータを

適用し,DDC制御を行なった結果を図3に示す｡同固から

マイクロコンピュータによるディジタル制御方式が,制御精

度,風量調節ブ頃度などアナログf別御に比べて大幅に改善され

ていることが分かる｡

白 結 言

上下水道制御システムでのマイクロコンピュータの役割,マ

イクロコンピュータシリ【ズ体系及び下水道プロセスへの応用

とその制御結果例について紙価の都合上ごく簡単に述べた｡

今後も,上下水道70ロセスの解明と,それに過した制御シ

ステム,アプリケーションソフトウェアのパッケージ化の確

.てたを進め,なおいっそうのマイクロコンピュータ活用に対ん仁
してし′わきたい｡
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