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奥矢作第一第二水力（発）総合制御システムの開発

水 力 部

1 ま え が き

昭和55年 9 月27 日奥矢作制御所が発足し第一，
第二発電所の総合運転制御システムが正式運用に
入ったので概要を紹介する。

2 システム設置の目的

当所の出力は当社の供給力の約6％に相当し，

負荷変動対応および予備力として，また揚水，調

相運転等，電力系統の需給状況に応じた運転制御

の迅速性と信頼性によせられる期待は大きい。下

記理由によって電算機を中心とした総合運転制御

装置を設置した。

(1) 当所は2段揚水式発電所であり，上，中，下

池水位管理からくる運転制約が多い。ことに中池
は上，下池に比して容量が小さい。

(2) 中池の水位管理は，定常運転はもちろん，通
常の運転，停止，出力増減時等の過渡状態，およ
び故障による非常状態でも余裕をもって所要の制
御を完遂する必要がある。
(3) 連系制御を原則とするが，水力諸元，機器仕

様が異なり，主機台数合計6台，運転モ ー ドの種
類，組合せが多く複雑で，人為判断のみでは円滑
有効な発電所運用が困難である。

3 システムの構成

第1表のとおりであるが，システムを構成する
電算機（デュプレックスシステム）， 電源装置，
水位検出装置は二系列化を計り，かつシステムの
ダウン時でもパックアップのできる遠方制御卓を
設けて信頼度を高めている。

第1表システム構成

(1)竃算機 TOSBAC-7 /40 I C256K B x 2組
補助メモリ FHD 4M B X2// 
入出力 DMA PI /0 x 2ク

(2)C RT 20" 7色3200文字特殊キイポードX2 //
(3)クイプライク X 3 // 
(4酷合，中継分妓切替装置 X 1式
(5)系統盤 X 1ク
(6)CDT ダム 7対向給電その他 8対向

第一 4対向第二 6対向

4 システムの機態

第2表のとおりであるが主な特長は
(1) 中池水位の安全性を確保し，効率的な水運用，
発電所運用の立案，スケジュ ー ル化のための予測
計算機能を設けた。

(2) 主機運転管理モ ー ドはプログラム制御モード

と給電要請，状況変化に臨機応変に対処できる任

意制御モードとし，機動性をもたせた。

(3) 主機の制御渋滞，運転異常，故障停止，伝送
系の故障に対処する後備管理のほか，電算機を介
さない異常水位による急停止等のバックアップジ
ステムの強化充実を計った。
(4) 試送竃，単独運転モードでの操作の簡素化，
迅速化を計った。また操作習熟のための模擬試送
電訓練機能を設けた。

第2豪機 麓一覧
主機の運転制御（運転停止・水位管理，後
備管理停止）
主機の出力制御(W配分，Vav配分，AD

電制 御 C, AQR) 
その他の制御(CB, LS, Ry切替，サ
イレン）

算 試送電・単独運転・模擬試送電・線路自主
復旧

機監叫棗唇翌9繁麿叶佗猛翌閉伊制記 機器操作・状変記録・運転状態記録・日報
御 門月朝乍成

モニクI水i情報・運転状態・伝送系の状態
立案1予計算（水運 用•発電運用）・運転スケ

ジュ ー ル登録
送1運転計画

主機の運転制御（運転，停止）
主機の出力制御(W•Var)
その他の制御(CB, LS, Ry切替，サ
イレン）

匹水位および水位系統・伝送系の状態

鯛鴨宣金量
5 あ と が 奮

主機 3 群中 1 群目（合計出力 365MW) は既に
運転に入った。現在までの結果は所期の機能を果
たし好調な実績である。特に水運用，水位管理に
ついては 効果が大であることが明確になった。今
後残る検証を重ねて， 2月末全群営業運転に入る
予定である。 （電気G)
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