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　　　　　　　　1．はしがき

　SCRによって駆動される直流電動機は，平滑な直流電

源で駆動される場合より定常および過渡特性が劣る1）．

この場合，全体としての特性を改善するためには，なん

らかの方法で定速度制御を行なう必要がある．筆者らは

SCR休止期間における電機子端子間電圧，すなわち回

転速度に比例した電圧を直接帰還する方式について検討

した結果，単相半波はもちろん単相全波でも比較的良い

精度で制御できることを確かめたので，その概要を報告

する次第である．

報

流波形を示す．図においてeはSCRに印加される電源

電圧である．点弧角φ。でSCRを導通状態にすると電

機子電流iは，電流流通角βの間流れてφaでオフ状態

にもどる．つぎの点弧角φノまでのα期間，電機子端子

間は逆起電力のみとなる．ところで消弧角φaは一定と
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　　　　　　　　　2．　原　　　理

　図1はSCRを使用して単相全波で速度制御を行なう

場合の結線図である．図において移相制御回路および

SCR主回路は直流電動機の制御装置として，しばしば

用いられている標準的な方式である．制御方式として，

SCR休止期間における回転速度に比例する電圧，すな

わち逆起電力を電機子端子間並列抵抗により直接帰還す

るもので，図2に，この場合の電機子端子間の電圧，電
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図2　単相全波駆動の電圧電流波形
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ならず，電動機定数，回転数，負荷電流によって変化す

るが，つぎの半波内に入るのが普通である（図2はこの

状態を示す）．

　本方式はSCR休止期間αで速度設定電圧Esと比較

するものであるから比較開始時期φうを各サイクルごと

に常に一定にしなければならない．このため電機子イン

ダクタンスが大きく，点弧角φcが小さい場合には，電

機子電流が連続して流れることになり本方式は採用でき

ないが，電流流通角βが比較的小さく，つぎの半波内に

入り込む区間がπ／6程度ならば，速度制御が十分可能

である．

　図3は実験に使用した200W直流電動機の電機子電

流および回転数に対してφaを実測した結果であるが，

低速度，重負荷のときφ、の値はもっとも大きくなる．
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さらに図2に示してあるように電機子端子間電圧はφa

を経過してから逆起電力E。が一定値におちっくまでに

は短時間であるが，ある期間を必要とするので制御系の

設計にあたっては逆起電力の検出誤差を最小にするため

には，上記二つの期間を考慮してφbを決定しなければ

ならない．実験では図2（b）に示す移相制御回路の電

源電圧波形を図1の鎖線の部分で発生させてφbを常に

一定角度に固定すると同時に，SCR増幅器との同期を行

なっている．なお単相半波で駆動する場合は，全波のと

きよりも逆起電力の検出が容易になるが，電動機の能力

を下げることになるのはやむをえない．

3．実験結果

　図4は単相全波で駆動したときの回転数一電機子電流

の定常特性である，また図5は速度設定電圧E、を変化し

た場合の過渡特性である．供試直流電動機は出力200W

（電機子電圧100　V，電機子電流3A，回転数3000r．P．m．）

他励磁）で図2のγの期間を27度とした．
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4．　あ　と　が　き

　従来，行なわれている逆起電力法による速度制御方式

は，電機子回路に電機子抵抗（刷子を含む）と等価な抵

抗を直列に接続し，これによる電圧降下と電源電圧との

差より逆起電力にほぼ比例する電圧を検出するもので，

電機子抵抗一定と考えている．しかし刷子，整流子等の

影響で電機子抵抗は，かなり変化するもので2），これに

よる検出誤差を生じ，精度を3％以下にすることは，か

なり困難である．これに対して本方式は単相半波，全波

ともに精度を1％程度にすることは比較的簡単である．

単相全波ではφ∂のため制御範囲が制限されるが，電源

電圧をわずかに高くすることにより，その利用率を10％

程度の減少におさえることができるので簡易形の定速度

制御方式として実用可能である．

　　　　　　　　　　　　　（1966年12月28日受理）
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