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展望用エレベーター

展望用エレペーターは,建築内の新足の交

通機関としての機能のほか,乗客にヌ寸し

て開放感を与え,また建物のインテリア

やエクステリアに剰珀勺変化をもたらすこ

とから,最近特に注目され国内はもとよ

1)海外でも多数の当社製品か活躍してい

る。

写真は,最近オーフ゜ンしたコロンビア・

HOTEL COSMOS I00納め展望エレベ

ーターである。ホテノレのアトリウムのさ

ん新な造形空間に展望用エレベーターか

うまく融合し,ホテルを訪れる人々にド

ラ・マチソクな演出効果を与えている。
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高速エレベーター用新制御・駆動装置

渡辺英紀・横田達・釜池宏・山崎真治

三菱電機技報 V01.57・NO.11・PI~5

当社は,エレベーターの制御・駆動技術の歴史を一変する画期的な装置,

すなわち可変電圧可変周波数制御(VVVF)と,高性能へりカルギヤと

からなる新しい制御・駆動装置を搭載した高速エレベーターを世界に先

駆けて開発した。このエレベーターは,従来の直流可変電圧方式のエレ

ベーターに比ベて,電源設備容量の小形化,電力料金の節減,巻上機の

小形軽量化など優れた特長をもっている。

本稿では、この高速エレベーター用新制御・駆動装置の主な構成と特

長を紹介する。

アブストラクト

住宅用小形エレベーター《コンパクト4》
吉川博・野村正実・城健次

三菱電機技報 V01.57NO.11・P6~9

福祉化社会及び高齢化社会の到来により,3~5階建の中・低層集合住

宅にも,エレベーターの設置が要望されるようになってきた。そこで当

社は上記の要請にこたえるべく,住宅用小形エレベーターを開発した。

このエレベーターは,経済性の観点から巻胴駆動方式を採用しており,

ペントハウス不要,設置スペースの縮小,据付け工期の短縮など多くの

特長をもっている。

本稿では,この住宅用小形エレベーター<コンバクト4>の概要を紹

介する。

車いす用階段昇降装置
栗原照男・寺沢宏保・中村秀樹

Ξ菱電機技報 V01.57・NO.11・P20~23

一般の階段に設置可能な車いす用階段昇降装置を開発した。この装置は,

階段をかごの通路として使用するもので,運転時以外は,かごを取り外

して階段を一般の通行に利用することができる。

本稿では,装置の構成,仕様,構造,安全装置などについて紹介する。

輸出向け電子化エレベータ

稲毛晴英・川合重貞・米本正志・勢力峰生

三菱電機技報 V01.57・NO.11・PI0~ 14

国内向け,規格形エレベーター<エレペットアドバンス>,及び特注形乗

用エレベーター(アクセルシリーズ>と同様に,この度,海外向けエレ

ベーターについても電子化エレベーターシリーズSP一ⅢとMP一Ⅲを発

売した。このシリーズは従来に比ベ,より使いやすく,より安全に運転

するための新機能を追求し.加えて様々なビルのインテリアにフィット

する意匠の全面モデルチェンジを実施したものである。ここにその内容

について概説する。

移動足場工法による中高層ビル向けエレベーターの据付
け

国岡徹郎・伊藤憲治・阿部洋海

三菱電機技報 V01.57NO.11・P24~28

エレベーターの画期的据付け工法として導入したW.0.S工法(エレベー

ターの本設機器を最大限に利用した方法)は,当社規格形エレベーター

の基幹工法として成長し,各方面からも高く評価されている。

今般,中高屡ビル向けオーダー形エレベーターの据付けに対し, W.0,

S工法の長所を更に発展させた移動足場工法(GAW工法)を開発し,多

様化する建築工法に対応させるとともに据付け工期の短縮はもとよ1)現

地据付け工事の安全性の向上にも寄与することができた。

三菱昇降機の顧客情報管理システム

高野文夫・間仁田俊行・田辺仁夫

三菱電機技報 V01.57NO.11・P29~31

ビルディングカ功n速的に高層化するなかで,エレベーターやエスカレー

ターは縦の輸送機関として重要な役割を果たしている。これら昇降機の

高信頼性稼働が,社会的に強く要望される傾向にあり,当社はこれにこ

たえ,昇降機の顧客情報を有効に管理するサービスセンターシステムを

開発した。すなわち,コンピュータを活用した24時問監視体制を実現し,

迅速で確実なサービスを確保して,三菱昇降機の信頼性を高めた。本稿

では,この r顧客情報管理システム」の概要を述ベる。

斜行エレベータ

篠田昌孝・森田進

三菱電機技報 V01.57NO.11・P15~ 19

斜行エレベーターは傾斜した昇降路を傾斜面に沿って昇降するエレベー

ターで,主としてマンション,ホテルなどで傾斜地に沿って階段状に建

てられた建物内を昇降するもの,あるいは長大橋橋塔などの傾斜した特

殊構造物に設けられるものがある。当社は斜行エレベーターの標準機種

を開発し昭和57年4月より発売,同58年3月に第 1号機を完成した。

本稿では,斜行エレベーターの構造と技術的特徴などについて述ベ,

各種性能実測値についても言及した。

複合発電プラントにおけるトータルディジタル監視制御
システム

斉藤義孝・神立文夫・前原史彦・渡部隆行・巽一馬・横田史朗

三菱電機技報 V01.57・NO.11・P33~37

ガスタービン6機,排ガスポイラ 6缶,蒸気夕ービン 2機を組み合せた

世界最大規模の複合発電プラントに,発電分野では初めて本格的な機能

分散処理形トータルディジタル監視制御システムを導入した。このプラ

ントでのシステム構築の概念,システム構成,及びこれらを構成するハ

ドゥエアについて説明し,今後の技術動向とこのプラントが果たす役

轡Ⅲこついて述ベる。



Mitsubishi Denki Giho

、Nheelchair Lifts

by Teruo KⅢihara, Hiroyasu Terazawa & Hideki Na胎mura

Mitsubishi Eledric has developed a whee]chair lift that can be
employed on normalstairways. The lift uses the stairs for passage
Of the platform that, when not in use, can be removed from the
Stairway, which then can be used norma11y. The article introduces
the equipment and its speci丘Cations, construC60n, and safety
equlpment.

V01.57, NO.11,即.20~23 (1983)

Abstracts

Mjtsublshi Denki Glho : V01.57, NO.11,叩.24~28 (1983)

Elevator lnsta11ation in Mediu「ロ・HighRise BUⅡdi口gs
by a Moving・sca仟old Method

by Tetsuo Kuni0胎, Kenji lto & Hiromi Abe

The revolutionary method of elevator instaⅡation known as the
WOS 6Vithout sca仔olding) method, which uses the elevator and
its assoclated equipment to the maximum, has become a basic
Construction method for Mitsubishi Eledric standard elevators,
and has been high1γ evaluated by lnany users. NOW, a movin宮一
Scaaold method (the gondola and、VOS, or GA、、1, method) has been
developed which extendsthespedaladvantages ofthe wos method
for custoln-made elevator instal]ation in mediun)- and high-rise
buildlngs. The GAw method is suitable for various kinds of con、
Struction, reduces insta11ation time, and contributes to a higher level
Ofsafety during instaⅡation

Mitsubishi D帥ki Giho : V01.57. NO.11,叩.1~5 U983)

The vvvF control system for High・speed Elevators

by Eiki watanabe, satoru Yokota, Hiroshi Kamaike & shinji Yama訟ki

Mitsubishi Eledrlc has established its technica1 1eadership by
developing a system that revolutionizes the technical hiS如ry of
elevator、controlsystems-a high-speed elevator system that employs
a new motor-contro] and drive mechanism incorporating AC
Variable、voltage variable・frequency contr01(VVVF) and a high・
Perforlnance helical gear reducer. This elevator system, in compari-
Son to previous Dc variable-voltage systems, has superior features,
including a sma11er power-source requirement, reduced power
Consumption, and a compact,1ighter traction machine. The artide
introducesthe main features and construction ofthe vvvF contr01

System.

Mitsubishi Denki Giho : V01.57, NO.11.叩.29~31 (1983)

Elevator and Escalator Maintenance lnformation centers

by FUI"io Takヨno,丁0$hiyuki Manitヨ& Kimio Ta"abe

Elevators aDd escalators play important roles in verticaltransporta-
tion in an era of accelerating growth of high・rise buildings. There
is a stengthening demand for h喰h operational reliability in these
transportation systems.1n response, Mitsubishi Electric has devel-
Oped a seNice-center system to eaectively lnonitor and maintain our
Clients' elevator and escalator systems. A computerized 24-hour
monitoring system has been established, ensurinE swift, reliable
Service, thus increasinE the reliability of Mitsubishi elevators and
escalators. The article gives a summary of these maintenance
informatlon centers.

Mitsubishi D肌ki Glho : V01.57, NO.11,叩.6~9 a983)

COMPACT 4, a compact Elevator for Apartment Houses

by Hiroshl Yoshi胎Wa, Masami NomuTa & K師ji shi『0

From the advanced societies' growing population of elder1γ People
there has been an increasin容 demand for elevator systems designed
for 3~5-storey apartment houses. To meet this need,入litsubishi
Electric has developed a colnpact elevator. From the viewpoint of
economy, this elevator has many specialfeatures,including adoption
Of a drum、dTive traction machine, elimination of the rooftop ma-
Chinery room, and a decrease in instal]ation space, as、veH as reduced
insta11ation time. The artide outlines the functions and construction

Ofthe coMPACT 4.

Mitsubishi Denki Giho : V01.57, NO.11,即.33~37 (1983)

A 丁otal Digital supervjsory・contr01 System for
Combinedcycle plants

by Yoshitヨka saito, FⅡmio K丑ndachj. Fumihiko Maeharヨ,
Takayuki wa始nabe, KヨZuma Tat$uml & shi!O Yokota

Composed ofsix gas turbines, six exhaust、宮as boilers, and two steam
turbines, the woTld's largest combined・cyde plant has introduced
the 6rst fU11・scale total digitalsupeTvisory-control system for func-
tional distributed processing. The article provides an outline of the
Plant's system organization, system construction, an explanation of
the system hardware, the role the plant has to fU1611, and future
technical trends.

Mitsubishl D肌ki Giho : V01,57, NO.11,叩.10~14 a983)

Export Models of AⅡ・computer・contr011ed passen昆er
Elevators (ACCELS)

by Hヨ「uhide lnage, sh1宮e$ada KヨWヨi, M"ashi Yonem010 & Mineo seirikl

Passenger elevat0鵄 Similar to the dolnestic ELPET Advance and
the special-order ACCEL series have been launched on export
markets. They are the series sp-111 and MP・111 Computerized
elevators. For these series, new functions have been incorporated
Which provide safer operation and greater ease in usage than their
Predecessors. Atthe same times, a complete modelchange has been
Putinto eH'ect, with a new design thatis suitable for vaTious building
interiors. The ar6Cle explains the new models in some detail.

Mitsubishi D肌 ki Giho

Inclined Elevators

by Masataka shinoda & SU5Umu Morita

Inclined elevators are designed for terraced apartment buildin宮S,
hote]S, and other buildings constructed on sloping land, and for
Spedal、purpose structures with inclines, such as large suspension
bridges. Mitsubishi Electric developed standard inclined elevators,
began marketing them in Apri1 1982, and completed the 6rst
insta11ation in March 1983. The artide explains the construction and
technical features of inclined elevators and also cites various mea-

Sured peTformance 員gures.

V01.57, NO.11,叩.15~19 a983)



三菱ビル遠隔監視システム《メルセントリー>
中谷譲・蒲原捷行・徳井一雄・杉山鉄男・宮田敏夫

三菱電機技報 V01,57NO.11・P38~41

<メルセントリー>はビルやマンションのエレベーター,空調,受変電,

給排水,防犯,防災などの諸設備を遠隔監視するためのシステムである。

これらの諸設備に異常が生じた場合,当該信号が日本電信電話公社回線

を通じて監視センターに即座に伝送され,これを受けた監視センターで

は,直ちにサービスマンを派遣し,迅速かつ適切な復旧処置を行う。

本稿は,今回開発した<メルセントリー>について,その概要を紹介

する。

アブストラクト

光技術応用ビル管理システム
藤原謙一・斉藤正光・湯川健二・蟇目義和

三菱電機技報 V01.57・NO,11・P42~46

最近のビルの多様化・多機能化に伴うビル管理の機能向上の要求に対処

するために,耐電磁誘導性・広帯域性・低損失・軽量細心などの特長を

もつ光ファイバ通信を適用したビル管理システムを開発した。

このシステムは,本格的な光技術を導入したビル管理システムとして,

またスターカプラを用いたスター状光伝送系を実用システムに採用した

ものとして,世界で初めてのものである。

三菱パーソナルコンビュータ《M ULT116》

日本語CP/M-86の特長と機能
山下省治郎・安藤澄夫・成岡祥匡

三菱電機技報 V01.57・NO.11・P52~56

我が国のパーソナルコンピュータは大衆化の時代を迎之,コストパフォ

ーマンスの良い本格業務用機として,「1台何役」の多機能パソコンへの

期待が高まっている。なかでも,各種業務に対応するものとして,日本

語処理機能は必す杉動のものであり,より簡易な操作,汎用性ヘの追求

がなされている。当社ではこのような動向を踏まえて,三菱パーソナル

コンピュータ<MULT116>のソフトゥエア,日本語CP/M-86を開発し

たので,その概略を紹介する。

日本道路公団納め中国自動車道牛頭山トンネル換気制
御システム

中川昭二・長友利広・小川一郎・真崎和美・中崎勝一

三菱電機技報 V01.57NO.11・P47~51

自動車用長大トンネルの換気制御としては,恵郡山トンネル以来,レギ

ユレータ制御方式の有用性が認められてきている。この方式は従来のフ

イードバック制御方式等に比ベ,交通量予測による最適な換気制御がで

き,運転電力の節減が期待できるとともに,トンネル内環境をほほ所定

の値に保つことが可能である。

本稿ではレギュレータ方式を立坑集中排気方式のトンネノレに初めて適

用した例として,牛頭山トンネル(3,573m)の換気システムの概要を紹介

する。

高速大容量128KビットEPROM

外山毅・香田憲次・張問寛一・小山利弘・安東亮

三菱電機技報 V01.57NO.11,P57~61

2Kピットにはじまる紫外線消去形読出し専用メモリは,高集積・高速

化の道を着実に進んできた。今回,超微細加工技術と低電力高速化回路

設計技術を組み合わせて,約15万素子を 1チップに集積した128Kビット

EPROMを開発した。

本稿では,回路構成,動作特性について詳しく述ベる。またEPROM

の大容量化に伴って大きな問題となってきたプログラミングアルゴリズ

ムについても詳細に言及する。

VHD方式ビデオディスクプレーヤー用信号系りニア1C

田口欽也・加藤喜久男・阪口康則・吉富正夫

三菱電機技報 V01.57・NO,11・P62~66

VHD方式ビデオディスクプレーヤーが,昭和認年4月から世界に先駆け

国内で発売された。ここでは,ディスク上に記録された映像と音声のア

ナログ信号は,共にVHD方式の特殊な処理がなされて記録されているが,

これらのICによって信号系の大部分がIC化されたため,プレーヤーの高

性能化・低コスト化吏に外観のコンパクト化が実現された。



Mitsubi$hi Denki Giho : VO!.57, NO.11, PP.52~56 (1983)

The Features and Functlons of the Japanese・Language
CP/M86 for the Multi・16 Personal computer

by shojiro Ya mashlta . s u rnlo An do & Yoshim asa NヨTi0胎

*C,1ハ1一β6 iS απξistι1εd hadι抗αrk qf" Digital Rおιαπh.

Abstracts

Mit$ublshi D肌kl Giho : V01.57, NO.11, PP' 57~61 a983)

A Highspeed 128K・Bit EPROM

by Tsuyo$hi Toya rn a, K印ji Koda, Hilokazu Harima. TO$hihiro Koya m a
& Ryo Ando

Beginning as a 2K、bit chip, the ultraviolet erasable and program・
mable read-only memory (EPROM) has seen many advances in
its degree of integration and speed. By combining 丘ne-pattern
IithograP11y and low、voltage h滄h・speed circuit・design techniques,
a 128K.bit EPROM h部 been developed which integrates about
150,ooo elements into a single chip. The atticle details the circuit
Construction and operating characteristics, and also touches on the
di伍Cult problem ofprogram algorithms that arises with the increases
in thesize ofthe EPROM

Mitsubishi Denki Giho : V01.57, NO.11, PP.38~41 a983)

The MELSENTRY Remote・Monitoring system for Buildings

by YUZⅡ「U Nakatanl, Toshiyuk1 κamoham. Kazuo TokⅡi,
Tetsuo s uglya m a & Toshio Miyata

MELSENTRY systems remotely monitor elevators, air conditioners,
receiving power transformers, water supP11es, sewage facilities,
burglar-alarm,6re-alarm, and similar systems insta11ed in com、
merdalbuildings and apartment houses. when an abnormalcondi-
tion occurs in one of these facilities, the approprlate signalis sent
Via telephone lines to the monitoring center, from which a service-
man is immediately dispatched to restore equipment rapidly to
normal operation. The article gives a general outline of the most
recent]y developed MELSENTRY system.

Mitsubishl Denkl Giho : V01.57, NO.11,叩.62~66 a983)

Signal.processing lcs for vHD video Disc players

by Kinya Tヨguchi, Kikuo Kato, Ya$unori sa胎guchi & Masoo Yoshitoml

The vHD-system video disc player waS 6rst put on the world market
in Japan in AprH 1983. The article deals with seven kinds of lcs
developed to process disc-recorded video and audio analog signals.
Special vHD、system processing is used for both the video and
audio analog signals. These lcs make possible increased player
Performance, decreased cost, and a con〕pact exterior due to the
integration of lnost of the signal-related circuits.

Milsubishl D印kl Giho : V01.釘, NO.11, PP.42~46 a983)

A Building・Automatlon system usine optical Techn010gy

by K印Ichi FujlWヨrヨ, M asam 託SU Sヨito, Kenji Yukawa
& YoshikヨZU Hiklme

To meet tbe demands for improved building automation functions
that have arisen 、vith the recent increases in the dlversity and func-
tions ofbuildings, a building-automation system has been developed
that employs optical・負ber communications.1t has the advantages
Ofimmunity to electromagnetic noise, a 工Vide bandwidth,10w losses,
and a lightweight, thin core.1t is also the 員rst building-automation
System in the world to employ genuine optical techn010gy and a
Star-type opticaltransmission system 、vith star couplers

Mitsu bishi D印 ki Glho : V01.57, NO.11, PP.47~51 (1983)

The ventilation・control system for the chugoku
Expressvvay'S Mt. ushizu Tunnel

by shoji Nakagawa. Toshihiro Nagatom o , 1Chiro ogawa,
Kazwoshi Ma訟ki &κヨtsuichi Nakazaki

Since the construction ofthe Mt. Ena Tunnel, the linear optimum
re冨Ulator-control system adopted has proven its usefulness in
Ventilation control for long road tunnels. compared to conven、
tional feedback-control systelns, this is the most suitable system of
Ventilation control for a system based on a predicted rate of tra缶C
HOW,1naking it possible to hold tunnel air p011Ution to prescribed
Ievels. savings in ventilation eledrical power can also be expecled.
The article introduces a summ且ry of the ventilation system of the
Mt. ushizu Tunnel(3,573m long) as an example ofthe 五rst appHca、
tion ofthe linear optimum regulator-controlsystem in a longitudinal
Ventilation system with vertical exha山t shafts.

has devel

Operating

ヒ
 
n
 
w
 
s
,
*
ニ

C
 
O
 
.
1
t
 
d
 
6
 
e

m
m
噂
血
m
M
,

C
 
o
 
s
 
d
 
p
 
o

a
 
e
 
t
 
d
 
e
 
1

n
 
p
 
y
 
a
 
e
 
e

t
 
.
1
t
 
,
h
 
h
 
o

e
 
c
 
b
 
e
 
o
 
f
 
e

P
 
a
 
n
 
t
 
o
 
p

,
。
 
h
 
d
 
e
 
n
 
1

.
 
g
.
血
N
.
円
ト

玲
.
n
 
n
 
敵
T
 
.

V
。
.
t
 
u

e
r
.
n
 
U
 
比

a
叩
d

r

S

0

e

r
 
u
 
h

d
 
g
 
s

h

n

f

E
 
a
 
s

f

y

鷲
m

伍

b
 
a
 
e

m

U
 
p
h

a

0

S
 
a
 
t

U

g
.
1
t
 
J
 
r

釦
M
0
仏
aS

S

S
e
 
d
 
e

V

部
m

q
u
 
"

冨

a

fe

n

h

h

h
 
s
 
n
 
o

t
 
s
 
.
1
 
f



特

高速エレベーター用新制御・・駆動装置

集

高速1レベーターでは乗客数及び運転の方向の変化にかかわらず,常

に安定した滑らかな速度制御と精密な着床が要求される。当社は従

来からサイリスタレオナード方式のエレベーターへの適用,マイクロづロセッサを

使用した全電子化エレベーターの開発など,常に時代の先端技術を取

り入れてとれらの要求にとたえてきた。

このたび,更にいっそう時代の要請にとたえるべく,パワ-1レクト

ロニクス,マイクロ1レクトロニクスなどの技術を駆使して,交流可変電圧可

変周波数(VVVF)制御による高速(120~240mlmin) 1レベーターを

世界に先がけて開発した。このエレベーターの制御・駆動装置は交流

電動機を,電圧巴周波数を同時にコント0ールすることにより,超徴

速度から最高速度まで連続かつ高精度に回転させ,減速装置を介し

てエレベーターを所定の速度に制」御する、のである。この 1レベーターは,

1.まえがき

省エネルギー,ピル電源設備の小容量化,

エレベーター機械室の負担荷重の軽減

など優れた特長を備えており,1レベ

ーター業界に新風を吹きこんだもの

て・ある。

以下,この高速エレベーター用新制

御・駆動装置の主な構成と特長を紹

介する。

渡辺英紀、・横田

還値から,すべり周波数を演算し,その結果を電流基準演算部と竃

圧基準演算部忙送る。電流基準演算部は竃流基準を演算し,演算結

果は PWM 制御を行うために DIA(ディジタル/アナ0グ)変換器及び電

流増幅器を介してトランジスタのべースに指令値として与えられる。同

様に電圧基準演算部はPAM制御をするため,演算結果をサイリスタ

のゲートに指令値として与える。インバータは,電動機から発生するト

ルクリッづルをできるだけ減らすために,電動機忙流んる電流を正弦波

となるよう制御する。

図3.は試験塔で実測した運転特性の一例を示す。電流の振幅及

び周波数が正弦波を保ちながら制御されていることがわかる。図4.

は上記VVVF装置に使用した大電カパワートランリスタであり,エレベー

ターの特徴である繰返し負荷に対し信頼性が十分高くなるよう設計

している。

達、・釜池

2.1 制御装通

図 1.に制御装置の構成を示す。 三

相の交流はいったんコンパータで直流

に変換し,コンデンサで平滑化した後,

インバータで再び三相の可変電圧・可

変周波数の交流に変換して,巻上電

動機に供給する。インバータはトランジ

スタで構成しており, PWM(パルス幅

変調)によって可変電圧・可変周波

数の交流を出力する。サイリスタで構

成しているコンバータは, PAM (パルス

振幅変調)を行うために直流電圧を

制御する。

図 2.はサイリスタコンバータ,及びト

ランジスタインバータを制御するための制

御回路である。ここでは 16ピヅトの

マイクロづロセヅサ(8086)を使用し,そ

のソフトゥエアは三つの部分に大別さ

れる。すなわち速度制御部,電流基

準演算部,電圧基準演算部である。

速度制御部は,速度指令値と速度帰

2.構

宏、.山崎真治、

3φ

200~40OV

成

サイリスタ

コンバータ

1

1

トランジスタ

インバータ

0

ゲート

制御装置

電圧負帰還

変流器

電圧基準

ディジタル
レギュレータ
(8086)

速度指令

誘導
電動椴

PWM制御装置

*稲沢製作所

「^

電流基凖

図 1. VVVF エレベーター制御装置の構成

電流帰還

マイクロコンビュータ 8086

バJレス

発生器

巻上機

速度制御部

速度帰還

か:

ヒ__

電流基準

演算部

ローフ'

速度帰還

釣合い錘

D/A

電流基準

電圧基準

演算部

図 2.マイクロコンビュータ化 VVVF制御部

電流

増幅器

D/A

電圧基凖
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加速度

、二

下降運転

一]:ー

'、11'、、

一丁一 1ニニニーーーニt-ーーーーー;.ニ^ーーでー^マ^'益一ーーーーー^.『一ー、、e二三「トニニエ:叉:ニ.';ニー→一,,、__ーニ、τ,一「一ー^ー^ーーーー

図 3. VVVF方式走行性能

図 5.駆動装置
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図 6. VVVF方式とサイリスタレオナード方式の消費電力比較
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3.1 省エネルギー

図 6.は新制御.区動装置を使用したエレベーターとサイリスタレオナード

方式を使用した従来のエレベーターのエネルギー消費を走行速度を変え

て比較したものである。この図から定格速度走行より低速度走行の

方が,省エネルギー効果の大きいことがわかる。一般にエレベーターで

は部分速度運転・定格速度運転などの運転モードが混在している。

これらの実稼風状態の分布の統計を取ると,平均走行速度はほぽ定

ず'

走

契、1"、、フ
'ー"^ノー,

竜拠穿持

.

2.2 駆動装置

駆動装置は小形交流電動機,高効率2段~功ル減速機,制動機及び

綱車で構成している。機械室のレイアウト性の改善を考慮して,綱車

を両端支持方式とし駆動装置の啄ぼ中央に配置した。図 5.はこの

駆動装置の写真である。
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図 7. VVVF方式とサイリスタレオナード方式の電源力率比較
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一ノ
ノ

,〆'
ーーー

平均速度 定格速度

VVVF

次のとおりである。

(1)電動機を交流化し,

せたことによるロスの変化

(2)入力電流が後述のよ

スの変化

(3)変換器の数が増加することによる 0スの変化

(4)ギャを使用するととによるロスの変化

図 8. VVVF方式とサイリスタレオナード方式の一次電流比較

サイリスタレオナート

3.2 ビル電源設備容量の低減

図 7,は VVVF 方式の 1レベーターと従来のサイリスタレオナード方式の

エレベーターの電源力率を,走行速度を変えて比較したものである(240

mlmin,1,150kg の場合)。サイリスタレオナード方式では,電源力率は

低ぼエレベーターの速度忙比例して仏るが, VVVF方式では速度が下

つて、力率はあまり下らない。したがって, VVVF方式の力率は

定格速度近辺でサイリスタレオナード方式と椴ぽ同じであるが,低速度運

転時には大幅に改善されている。これは,サや圦タレオナード方式では

直流電圧が低ぽエレベーター走行速度に比例するよう制御されるので,

低速度運転時忙はサイリスタの制御位相角が大きいが, VVVF方式

では直流電圧を低速度運転時もそれ程低くする必要がないので,サ

や炊夕の御制位相角を小さくすることができるためである。

一方,エレベーターの平均走行速度は,前述のように定格速度の憾ぽ

y2 である。したがって図 7,中の定格速度のν2 の速度におけ

る力率を比較すると, VVVF 方式がサイリスタレオナード方式より、 20

%以上,高いととがわかる。これによりビルの電源設備容量が 20

%程度低減される。また停電時にエレベーターを運転するための非常

高速エレベーター用新制御・駆動装置・渡辺・横田.釜池.山崎

かつ高速回転化して竃動機効率を向上さ

-12~-1796

うに減少することによる変換器部での口

図 9. VVVFヘの入力電流

時問

用発電機の容量も,同様に小さくすることができ

る。図 8.は VVVF 方式とサイリスタレオナード方式

の一次電流を比較したものである。図から VVV

F方式の電流が,サイリスタレオナード方式に比ベ減少

しているこ巴がわかる。

図 9.はVVVF共置の入力側の電流波形であ

リ,コンデンサインづツト形特有の波形となっている。

高調波電流の次数は,サイリスタレオナード方式とほぽ

詞じく,5次,7次,13 次,19 次であるが,コンバー

夕用サイリスタが転流するときの重なり角が無いの

で,確源冠圧にノッチ(電圧の落ち込み)が発生しない。このため,

電源設備容量が小さいビルにサイリスタレオナード方式エレベーターが設置

された場合,まれに生じた他の機器(同じ電源うインにっながる位

相制御をする機器など)の誤動作がVVVF方式では発生しなくな

、コえ:。

3.3 エレベーター機械室負担荷重の軽減

図 10・は新駆動装置と従来の直流ギャレス方式の駆動装置の外形寸

法を比較した一例である。この図から新廓動装置は,大幅に小形化

されていることがわかる。この小形化により駆動装置の容積が50

%縮減し,エレベーター機械室の負担荷重は,例えぱ速度 240mlmin,

容量 1,60okg の 1レベーターで約lt軽減した。

3' 4 振動・騒音のイ島咸

3.4.1 電動機騒音の低減

VVVF方式では,電動機に印加される電流に含まれる高調波によ

つて磁気音が発生する。そとでこの磁気音を低減するため,次の対

策を実施した。

(1)電動機の低磁束密度化

(2)電動機フレームの剛性向上及び加工精度の向上

(3)電動機コイルの真空含浸処理

(4)不等幅パルスPWM方式採用による電流の正弦波近似

(5)インバータと竃動機問ヘのりアクトルなどで構成するフィルタの挿

<

3.4.2 減速機の振動・騒音の低減

減速機の振動・騒音を低減させるには,発生源であるへりカルギャの

改善が最も有効である。そこて振動・騒音レベルと歯車の周速,歯

車の荷重,歯形修整量,クラウニング量及びねじれ角なだの関係を明ら

時問

合計一5~・-10夕6

十396

十5%

ー'ー

3 (74D

糾
R

゛
ミ
細
K
1

,
ノ
,
 
0

0
ノ

1

提
鳥
K
1



1270
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図 10.駆動装置の外形寸法比較

0

か忙し,低振動,低騒音となる最適な歯車諸元を採用した。一方,

歯車箱,軸などの設計に際しては計算機シミュレーシ,ンによる非共振

設計を行った。

3.4.3 駆動装置の防振

駆動装置から発生する振動・騒音が建物の居室あるいは1レベーター

のかご室忙伝ぱ(播)するのを防止するため,駆動装置,防振ゴム,

機械台などからなる防振系忙ついて,シミュレーシ,ン解析を行い振動'

騒音の低減に有効な防振装置を検討した。シミュレーションにはビルディ

ンづづ0ツク法を採用し, FFr(高速フーリェ変換)装置{C

て解析した。その結果から防振ゴムとして動ばね定数が

低く,かつ減衰性能の高い、のを使用した。

図 11. K新制御・駆動装置を採用した高速エレベーター

とサイリスタレオナード方式を採用した従来のエレベーターの騒

音測定例を示す。図 11.から明らかなように,新方式の

工しべーターの騒音は Ove地11(A)で5dB,周波数分析値

の最大値で9dB(A)低減した。

4.安全性に対する配慮

エレベーターは縦の交通機関として重要な役割を果たして

おり,しかも自動運転で人を運ぶため忙,その安全性に

つφては十分な配慮が必要である。この新制御・駆動装

置を採用したエレベーターにおいても安全性を十分配慮し

てぃる。以下にその具体例を述ベる。

106 107105

破断繰返し数(回)

図 12.歯車の疲労試験結果
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エレベーターかご室の騒音比較図 11.
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4.1 駆動装置

(1)繰返し荷重に対する歯車の信頼性

小形で負荷能力の大きい駆動装置を得るためには,へりカルギャの歯面

硬度を高くするのが効果的である。歯車の高硬度化の方法としては

高周波焼入れ,浸炭焼入れあるいは窒化などがあり,一般的には高

周波焼入れと浸炭焼入れが広く使用されている。エレベーターは起動

及び停止が頻繁に行われ,しか、負荷変動も大きく長期問使用され

る。これらの諸条件及び品質の安定性を老慮し,この駆動装置には
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負荷能力の大きい浸炭焼入れ歯車を採用した。信頼性確認のために

モデル歯車を用い電気油圧式サーポパ}レサによる疲労試験を実施した。

図 12.にその結果示す。

この試験結果と,別途実施した実機試験での疲労試験の結果とを

合わせて,この駆動装置に採用している浸炭焼入れ歯車は実機適用

範囲で長期寿命に対して十分な信頼性をもって込ることを確認Lた。

(2)突発過大荷重に対する歯車の信頼性

1レベーターでは,何らかの原因て・かビの速度が定格速度より速くなっ

た場合には非常止めが作動し,また最悪の場合忙は,かごがバッファ

に衝突し急激なトルク変動が生じることが想定される。従来このよ

らな場合には歯車忙衝撃的な荷重が作用すると考えられてぃた。し

かし,種々の検討結果及び試験塔の実測結果から,衝撃力はワイヤロ

ーづなどのばね系忙より減衰し,荷重の立上がり時問も比較的長く

なることから,最大荷重で評価できることが明らかになった。そこ

でシャルビー衝撃試験機を使用して,高硬度材の耐衝撃強度に及ぽす

硬度及び切欠き形状の影轡につ仏て検討した。図13.にその結果

を示す。

図 13.から明らかなように,衝撃強度は静的強度と強仏相関関係

があり,静的強度から衝撃強度の推定が可能である。この結果から,

非常止め作動時あるいはバッファ突入時の過大荷重に対して,浸炭焼

入れ歯車は十分な信頼性を、つていることを確認した。

(3)その他の部品の信頼性

出力判1はつり荷重が作用すると同時に回転するので,回転曲げ荷重

に対する種々の切欠き係数を老慮した疲労設計を行った。更に,ギ

静的曲げ強さ 4

図 13.高硬度材の衝撃試験結果

d'1=0.80、

ヤケース,づレーキ装置などについても種々の検討及び実験により,そ

の信頼性は十分であることを硫認した。

4.2 安全回路・保護回路

(1) VVVF装置の故障に対する保護

(司パワートランジスタなど半導体素子の温度異常上昇は,フィン(冷

却片){て設けたサーモセンサで検出し,その結果電流制限回路が働

き素子を保護する。

(b)パワートランジスタ異常過大電流が流れたときは,過電流検出器

ICよって,パワートランリスタのべース確流を遮断し,健全なトランジス

夕が波及的に破壊されないようにLた。

(の回生時に直流電圧が異常上昇したとき,これを検出して工

レベーターを非常停止させる。

(2)電源の異常忙対する保護

(a)欠相・逆相発生時には,欠相・逆相検出器でこれを検出し

エレベーターを非常停止させる。

(b)約半サイクルの瞬時停電があると,停電検出器がこれを検出

し1レベーターをいったん非常停止させる。その後,約15秒経過し

て,呼びがあり,かつ電源電圧が正常に復していれば,エレベーター

は自耐旧泌C運転を開始する。

(3)このエレベーターは建築基準法で定められた安全回路の憾かに,

ANSI(American National standard lnstitution)で定められている

Statio con廿01に対する規格をも満足している。すなわち,

(a)ガノけの過速度検出スィヅチの動作速度は,非常止め動作速

度の 90%以下忙Lた。

化)綱伸び床合せができる範囲(乗客の乗降によって巻上げ 0

ーづが伸縮し,このためのかごと床とのずれを由耐珀勺に修正でき

る範囲)を士75mm 以内とした。

(C)戸開状態での床合せ速度を 45mlmin以下に制限した。

Vノッチ

Uノッチ

Cノッチ

以上述ベたように,このエレベーターは浩畔街度歯車を使用し,小形交

流電動機を高性能VVVF装置忙て制御することにより,直流ギャレ

スエレベーター忙優る性能を実現した点において,世界のエレベーター業

界に新しいエボックを画するものである。加えて,安全性,信頼性及

び乗ビこちに関しても十分配慮がなされているととから,需要家各

位の期待K十分とたえるものと確信する。なお,第1号機は昭和58

年9月,五反田 NN ビル殿向けに出荷した。

高速1レベーター用新制御噛区動装置・渡辺・横田・釜池.山崎

5、 む す び
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特集

住宅用小形エレベーター《コンパクト4》

1.まえがき

国内の集合住宅の約85%を占める3~5階建の住宅は,年間約

18,000棟建設されている。しかし,これまでエレベーターが設置され

る建物は約5%と必ずしも多くなかったω。その理由は,これらの

建物は一般に 1棟当り12~30戸と戸数が少なく,現行のエレベーター

を設置すると1戸当りの費用負担額が割高になるためであった。ま

た,現行の1レベーターて、は建物に占めるエレベーターの設置スペースが大

きいととも,設置率の低い要因になってぃた。

しかし,高齢化社会の到来や妊産婦の保護など福祉の必要性が高

まっている。また,公共住宅政策に携わっている住宅・都市整備公

団では,今までエレベーターのなかった中層住棟にも1レベーターをつけ

るための研究を行い発表している。

《コンパクトリは,上記の情勢にとたえるべく開発されたものであ

る。このエレベーターは現行のエレベーターを単に小形化したものではな

く,低行程で利用者数が少ないといら使用条件を老慮し,巻胴駆動

方式など,条件忙合致した新構造を多く取り入れている細。これに

より,1レベーターの設置コスト低減,設置スペース縮小,ペントハウス不

要化を図った。以下,《コンパクト今の概要を紹介する。

土川

2.《コンパクト 4》の基本仕様

表 1.に基本仕様を示す。主な仕様は炊のとおりである。

(1)定員:利用者が少ないことを考慮し4人とした。

(2)かビサイズ,中形の家具が運ベるよう奥行寸法を深くした。

(3)定格速度:低行程のため低速度でサービスできるので,60H.

地区は 30mlmin,50H.地区は 25血lmin とした。

(4)駆動・制御方式.交流電動機を用いた巻胴式ベースメントタイづ

とした。

(5)ドア装置.昇降路面積を小さくするため電動2枚戸片開き式

とした。

(の操作方式:使いやすさを老慮し高層集合住宅エレベーターと同

じく,広く普及しているセレクチづ・コレクチづ方式とした。

3.《コンパクト今の構造

従来の当社の住宅用 6 人乗エレベーター《エレペットアドバンス》(以下,従

来形1レベーターと称す。)と,今回開発した《コンパクトリの構造を

図 1.,図 2.忙示す。

博、.野村正実、・城

用

積載荷重

表 1.《コンパクト 4》の仕様

定

基本仕様

';

'^

(kg)

員(名)

駆動・制御方式

乘用

操

300

かビ内のり

健次、

作

4

度
50 HZ・,・251n11旦in

60 H乞・・・30 mlmin

方

出入口右効

式

交流巻購式ベースメソトタげフ

(mm)

形

停

セレクチゾ・コレクチプ

昇降行程

止

式

問口

(mm/

箇

2牧戸片開き

かビ室仕様

800

子

1'

壁

天

(m)

奥行一・】,000

!

700

最大

照

5箇所

高さ

化粧鋼板

床

敷

井

】2.5

化粧鋼板(ガラス窓付き)

柱・操

1.900

化粧鋼板

幅

明

ビニルシートばり

換

乗場仕襍

作

居

フクリルグロープ照明

盤

硬質アルミ

方

木

アルミ銀白色アノレマイト仕」二げ

方

敷

式

合成樹脂板ばり

那

6(フ")*稲沢製作所

押

枠

自然換気

鋼板塗装仕上げ(フロソトパネルー体式)

.:

鋼板虚装仕上げ(ガラス窓付討

(乙種防火戸が許されな仏場合仕ガラス窓なし)

居

夕

J

硬質アルミ

γ
アルミ銀白色ア九・,イト仕上げ

(1階のみ位置表示器付き)

制御盤

巻上機

主口ーフ'

仁

かこ'の戸

、゛

金勺合いおもり用レール

＼

ノ/9

図 1.従来形エレベーター《1レペ四トアドバンス》の構造
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一返し車
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図 2.《コンパクト今の構造

返し車

巻上機

かー、上加

「

制御盤

レール

乗場の敷居

に一

かこの敷居

モータ

ドラム

ギヤ

ケース

乗場の戸

IFL

操作盤

巻上機

単位

かこ奥行内法

か:の戸

mm

1000

《コンパクト心が従来形エレベーターと異なる点は次のとおりである。

図 4.昇降路立面図

ガイドローラ

図 3.昇降路及び機械室平面図

住宅用小形エレベーター《コンパクト 4》・吉川・野村・城

ガイドレール

0
0

1400

UP
エレベータ

機械室

エレペーター

(1)機械室を1階の昇降路横に設置した。

(2)駆動方式として巻胴式を採用した。とれにより釣合いおもり

が廃止できた。

(3)かビは片持式構造であり,前側をガイドレールで案内する方式

フ(745)

図 5.《コンパクト心の設置例
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とした。

(4)ガイドレールを昇降路の乗場側忙設置し,これに乗場ドア装置,

返し車及びその他の昇降路機器をすべて取り付けている。すなわち,

ガイド'レールはかごを案内するとと、にエレベーターの全荷重を支える支

柱の役目、果たして仏る。

(5)制御盤を機械室壁に取り付けた。

図 3.,図 4.に標準据付け図を,図 5.に設置伊」を示す。エレベータ

は階段横忙,機械室は階段下に設けられている。

8(74句

新しい構造・機構の採用により次の特長が生まれた。

(1)ペントハウスが不要

機械室を1階に設置したので,日影規制などで建物の高さが制限さ

れることの多い3~5階建の集合住宅にも,エレベーターを設置すると

とが容易になった。

(2)設置スペースの縮小

従来形エレベーターに対するとのエレベーターの昇降路面積,機械室面積,

オーハ'ヘ,,ド寸法(図 4'参照)の省スペース率は,それぞれ20%,80

%,25%で,特に機械室面積の省スペース率が著しい。省スペースを

達成するうえで次の手段が有効であった。

(a)昇降路面積の縮小.釣合いおもりを必要としない巻胴式を

採用するとと忙より縮小した。

仏)機械室面積の縮小.制御盤を小形化して巻上げ機の上部の

壁に取り付けるとともに,従来形エレベーターでは機械室内に設け

られていた調速機を昇降路内に移すことにより縮小した。

(C)オーバヘヅド寸法の短縮.従来形エレベーターよりかごの天井

を 200血m低くすることと,かビ構造を改良してかビの上はり

(梁)とドア装置の取付枠を共用化し,上梁高さをかビの天井高さ

巴同じ位置まで下げることにより短縮した。図 4.に示すように

オーバヘヅド寸法は,3,250mm で従来形より 1,ooomm 短縮できた。

(3)既設の建物ヘの設置が容易

昇降路内の機器がすべて乗場側に取り付けられ,更にエレベーターの

垂直荷重がガイドレールを通して昇降路下面で支えられているので,

昇降路の側面,背面の三方の壁にはエレベーターの荷重が加わらない。

したがって,昇降路が容易に建築でき,既設の建物にも容易にエレ

ベーターが設置て、きるようになった。

(4)耐震性の向上

地震時にガイドローラがレールから外れるのを防ぐため,図 3.に示す

とおりガイドレールを特殊コの字形とし,またレールのフランジの端部

を外側に曲げた。更に,昇降路上部の返し車や巻上げ機の巻胴にも

ローづの外れ止めを設けた。

(5)据付け工期の短縮

据付け工期を従来形エレベーターの半分の2週問とした。とれは,次

のように製品構造を基本的に改善し,また工場でナ庁センナHヒした

ユニ,"組立品を多く採用して実現できた。

(a)ガイドレール取付作業の簡易化

ガイドレールを乗場側に取り付ける方式を採用するととにより,昇降

路内の足場を不要とし据付け作業が簡単になった。

(b)かビ枠巴ドア装置の一体ユニ介化

前面片持式かビの特長を生かし,かご枠の上梁,梨従柱,下梁とド

ア装置及び非常止め装置をユニ,介として工場でづりアセンづリ化し

た。また,このユニ汁に操作盤などの電気部品も配線して組み込

4.《コンパクト今の特長

んだ。

(C)乗場ドア装置のユニ,"化

乗場ドア装置をユニ.,ト化し,直接ガイドレールに取り付けるように

した。これにより,据付け現場での乗場ドア装置の位置決め作業

が不要となり,据付け作業が省力できた。

(d)はめ込み式接合の採用

かビ室壁に,はめ込み式接合を多用し据付け現場でのポルト締め

作業を減らした。

5,1 乗ごこちと着床精度

巻胴式1レベーターは,かご内負荷の大小にかかわらず,かごの自重

により常に下方向に動とうとしている。この巻胴式の特徴を利用L,

シンづルで信頼性の高い制御方式を開発した。

すなわち,上方向加速時には,電動機自身のトルク特性κより,

また下方向加速時は,電動機の一次側三相のうち1相を不導通にし,

単相交流励磁させるとと、にづレー牛を開放すること忙より電動機

はかビ重量によって回転し,単相トルクを発生Lながらかごをなめ

らかに加速する。減速時はサイリスタによって直流制動力を制御し,

乗ビとち及び着床制度を良くしている。

5.2 エネルギー消費

つるベ式の従来形エレベーターでは,巻上げ機はかビの定格積載量の

半分の荷重を昇降させればよい。一方,巻胴式エレベーターには釣り

合いお、りがないので,巻上げ機はかごの白重と定格積載量を合わ

せた重量を昇降させねぱならない。したがって,一般的には巻胴式

1レベーターのエネルギー消費はつるベ式エレベーターより多くなる。そこ

で,次の改良忙より《コンパクトリのエネルギー消費を従来形エレベータ

と同等K抑えた。

(1)巻上げ機の効率向上

従来形エレベーターには,ウォー△歯車式巻上げ機を使っていたが,こ

のエレベーターには歯車効率の良い~功ル歯車式巻上げ機を採用Lた。

(2)かビの軽量化

新構造の採用, VA(V址Ue An址ysis)手法による機能の統廃合によ

リ,かビを軽量化して白重を従来形の半分忙した。

5.3 静粛性

前述のよう k,へりカルギャはウォームギャに比ベ効率が良い。しかし,

ギャが発生する騒音は一般に前者の方が大きい。そこで,《コンパクト

りには高精度加工,歯形修整などを施した~仂ルギャを採用して騒

音の抑制を図った。一方,機械室が1階に設置されるため,1階の

乗場及び機械室に隣接する居室の騒音を抑制する必要がある。この

ため機械室と昇降路との問に遮ヘい板を設けた。また,建築工事で

機械室壁に吸音材を内ぱりするととは,狭い機械室内での音の反射

を防ぎ騒音低減に大きな効果のあることがわかった。機械室壁に吸

音材を内ぱりしたときの乗場騒音の測定例を図 6.に示す。乗場騒

音は 45dB(A)程度で,十分静粛であることがわかる。

5.4 使いやすさ

図 7.はかご室の内部図である。操作盤をかビの前側のコーナに取り

付けたので,行先ポタンが押しやすくなった。また,かビの戸には

ガラス窓を設けて小さいかビ室ながら開放感が得られるようにした。

図8.は乗場の外観で,乙種防火戸の使用が許されるときは,乗場

の戸に、ガラス窓を設け,更に開放感が得られるようにした。

5.乗ごこち,その他の性能に対する配慮

三菱電機技報. V01.57. NO、 11・19部
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特集

輸出向け電子イヒエレベーター

市場二ーズは,高速化や運転効率など基本的性能の向上のみならず,

省エネルギー,省スペースを中心とする経済性の追求及び個性的な価値

観に基づく用途ヘの要望と,ますます多様化している。この時代の

要請にとたえるエレベーターとして,既にマイクロコンピュータを採用した

電子化エレベーターを開発完了し,主力機種として約1万台の実績と

経験を積んだ。エレベーター機能に対する高性能化,多様化を求める傾

向は海外市場についても同様であり,この度これまでの海外20,000

台の実績と経験をもとに海外市場の二ーズにふさわしい電子化エレベ

ーターシリーズ SP一Ⅲと MP一Ⅲを開発し,海外向け電子化エレベーター

のラインアヅづを完了した。 SP一Ⅲは国内における規格形エレベーターの

領域に適用し, MP一Ⅲは特注形乗用1レベーターの領域に適用する海

外向け電子化エレベーターのシリーズ名である。以下にその概要を紹介

する。

1. まえがき

稲毛晴英、・川合重貞、・米本正 ニ」ゞ*
」0、

エレベーターの制御システムは,群管理制御装置,各台制御装置及びモ

ータ耶動装置で構成する。今回完成した SP一Ⅲと MP一Ⅲは,群管

理装置と各台制御装置にはマイクロコンeユータを,またモータ駆動装置

には,それぞれ実績あるサイリスタ交流帰還制御方式,及びサイリスタ

レオナード方式を採用して,トータルシステムとしての電子化を完成したも

のである。以下に SP一Ⅲ, MP一Ⅲのそれぞれの制御システムについ

て,主な技術事項を説明する。

2

2.1 規格形エレベーター SP・皿

2.1.1 SP・皿のシステム構成

図 1.にシステム構成を示す。各台制御装置はマイクロコンビュータのメリ

ツトを生かし,従来電磁りレー回路で行って仏た機能の大部分,例え

ぱかご呼び,乗場呼びの応答管理,及びかごの運転方向・停止階の

選択,遅動・走行指令,戸開閉指令及び乗場,かビのインリケータの

点灯指令などを,コンピュータづログラムにより制御する。群管理制御装

置は,2台又は3台の 1レベーターをグルーづとして運転管理する。す

なわち,マイクロコンぜユータの演算機能をフルに生かし,グルーづとして

の乗場呼びの発生状況,各々のかビの運転方向・位置から,それぞ

れの乗場呼びをサービスするのに最適なかビを演算して割当てる。

このよう Kして,従来に比ベ"だんビ運転"が少なく,待ち時問を

平均化した最適なサーピスを確保する。また,運転速度が 90~105

mlm迦の領域では, MP一Ⅲと同様の手イジタルかビ位置制御装置

(2.2.1 節参照)を装備し,きめ細い演算により快適な乗ごとちを

実現している。また,各種安全スィヅチにはメカニカルスィッチを,また

安全性確保の観点から必要と思われるバ.,クァッづ回路には,独立系

のIC及びりレー回路を残し,万一の制御中枢系の故障発生に備えて

いる。

2.1.2 SP・1Ⅱの制御システムの特長

制御装置,管理装置を電子化することにより,従来の制御システムに

はない種たの特長を実現した。次にその特長を述ベる。

(1)省エネルギー

走行距離に応じた最適走行パターンにそって,精度の高い速度制御を

エレベーターの電子化制御システム

勢力峰生、.

群管理
制御装置

(コンビュータ)

速度バターン

発生装置

コンパレータ

十

各台制御装置

(コンビュータ)

演算部

電動機

駆動装置

リレー

回路

三相誘遵
電動機

安全回路

10(748)*稲沢製作所

パルスタコ
ゼネレータ

行い,モータ電力消費を低減する。その上,

インづケータなど表示灯には低電力のネオンラン

づを採用したこと,大部分のりレーを電子

化したととにより従来のりレー系機種に比

ベ,合計で約20%(当社比)の電力節減を

実現した。

(2)信頼性向上及び制御盤の小形化

部品の使用数の削減と電磁りレーの無接点

化,及び従来のメカニカルセレクタを電子化手イ

づタルフロアセレクタに替えることにより,制御

システム内の機械的摩耗やごみ(塵)などによ

る接触信頼性の低下を排除し,信頼性を向

上した。これとともに制御盤は従来のりレ

一系に比ベ,約2β(当社比)に小形化でき

た。

(3)据付け性向上

多数の機器問配線を伴うエレベーター据付け

作業の合理化,容易化は工期短縮のみなら

ずシステム信頼性確保の上から、非常に重

要である。 SP一Ⅲでは,据付け作業K必要

な配線にはコネクタ付きのケーづルを採用し

巻上機

プレーキ

図 1. SP一Ⅲのシステム構成
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たので,据付け現場ではただコネクタを相互接続するだけとなり,据

付け工期を短縮するとともに,据付け途上の誤結線によって生ずる
機器の誤動作や損傷を大幅に減少した。

(4)保守性向上

電子化により信頼性が向上する一方,従来のりレー系のように機械

的な可動部分が少なくなるため,故障が発生すると故障箇所の発見

と修復が難しくなるおそれがある。とのため,万一の電子化部分の

故障に備え,故障部位の発見を容易にする故障表示装置を制御盤K

設け,かっ保守用の工具も併せ開発した。とれにより,故障のづり

ントカードの確認が容易となり予備のナJントカードと差し換えるだけで

ほとんどの故障修復が可能となった。

(5)マイクロコンピュータの特長を生かした新機能

利用客ヘのサービス向上のためマイクロコンビュータの特長を生かし,従

来のりレー系システムでは実現し忙くぃ種々の新機能を,標準的忙採

用することができるようになった。次にその主なものを説明する。

(a)ドアが開いている時問の自動調節:かビ呼びか乗場呼びか

を判別し,戸開時間を変化させてエレベーターの運転効率向上を図

つた。

(b)ネクストランディング.乗場の戸に小石などがはさまり,戸開し

ないときは,その階の戸開を中止し自動的忙他階に走行し,乗客

がエレペーター内に閉じ込められる機会を少なくした。

(C)セーフティうン手イング.万一制御中枢系の故障で乗客がエレベータ

内に閉じ込められてしまったときには,安全が確保されてぃる

ことを自動判定し,パックァ,づ系忙より最寄階ヘ低速で走行して停

止し,戸を開くよう忙した。このよう忙して,乗客をエレベーター

内に閉じ込める機会を少なくした。

2.2 特注形エレベーター MP・皿

図 2.に MP一Ⅲ DC ギ卞レス王レベーターのシステム構成を示す。各台制

御装置は各台管理用と速度制御用の2個のマイクロコンピュータを採用

たこ

群管理装置

乗場

信号伝送制
御部

(コンビュータ)

r-ー_

割当制御部

(コンビュータ)

L^ー

群管理

装置

コンビュータ)

乗場制御部
(コンビュータ)

各台管理部
,(コンビュータ

巻上電動機

係員

監視盤

速度制御部

コンビュータ

各台制御装置

L

r

かこ

して構成した。群管理装置は,図 3.にその展開図を示すように各

台制御装置の上位にあって,2台以上のエレベーターをーつのグルーづ

として管理し,高効率な乗客サーピスを実現する。この装置は,乗場

制御部,割当制御部,信号伝送制御部で構成しており,それぞれに

電動機

駆動装置

11 (749)

1号機

図 3. MP一Ⅲの群管理装置の構成

リレー

直流
電動機

ブレーキ

回路

安全回路

第2たこ

輪出向け電子化エレベーター・稲毛・川合・米本・勢力

移動最

検出器

L "号で目

マイク0コンビュータを採用して仏る。以下,

MP一Ⅲの制御システムについて説明する。

2.2.1 MP・1Ⅱの各台制御装置

平常時には各台管理用と速度制御用のマ

イク0コンビュータに機能を分担させて性能

向上を図るとともに,異常時には両者が

相互にパックァッづするようにした。すな

わち,万一運転中忙ーブjのコンピュータが

故障しても,他方のコンビュータで最寄階

まで運転することができる。この方式に

より缶詰故障を低減し,高信頼度のシステ

ムを実現した。

かご位置の検出には単位移動距籬ごと

に移動量検出器から発生されるパルスを

累計する方式を採用し,従来の機械式セ

レクタを不要にした。このパルスの累計値

をマイクロコンビュータ内に格納した階床デー

夕と比較すること忙より,かビの現在階

床を検出する。階床手一夕は設計値と実

測値が異なるととも想定されるが,運転

時に計測した実測値に自動修正する方式

を採用して,着床精度を安定させている。

速度制御用マイクロコンぜユータは,かビの現図 2, DCギャレスエレベーターのシステム構成
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在位置と目的階までの距離に対応した最適な速度指令を正確忙演算

する。また電動機駆動装置には制御性能が優れ,かつ節電効果の

大きいサイリスタレオナード方式を採用した。これら電子化された制御装

置にょり,乗ビこちの向上と長期にわたる安定した性能が維持でき

るよう忙なった。

2,2.2 MP・皿の群管理装置

図 3.に最高級群管理システム"OS システム 210OC"の構成を示す。

とのシステムは,乗場呼びの取込みと処理を行う乗場制御部,乗場呼

びに対して,エレベーターを割り当てる割当制御部,乗場操作信号装

置と信号受授を行う信号伝送制御部に分類でき,それぞれにマイク0

コンビュータを採用した。このよう忙複数のコンビュータに機能を分担さ

せることにより,処理能力を高め正確で迅速な制御を可能にした。

また,多種多様な市場二ーズに対するフレキシビリティも向上した。更

に万一の故障には相互に他のコンビュータをバヅクァッづするよう K構成

して,システムのフェイルソフト化を図った。エレベーターの割当てを写Ξ行

するソフトゥエアとしては,当社独得の心理的待ち時問評価方式によ

る呼び割当方式を採用し,更忙省エネルギー運転などの高機能も付加

できるよう忙した。

心理的待ち時間評価方式は,待ち客の心理的焦燥感が実際の待ち

時問の経過に長待ち呼び,満員通過,予報外れなど,状況の変化が

加わると,加速的に増大することを考慮し,それぞれの乗場呼びに

対して予想される実際の待ち時問の評価忙合わせ,長待ち呼び,満

員通過予報外れなど,状況変化の発生を、予測し,それぞれの現象

による待ち客の心理的焦燥感を時問に換算して心理的待ち時問に置

き換え総合的な評価を行って,発生した呼びに対する心理的待ち時

間が最小となるよう忙,かごの選択と呼びの割当てを行う方式であ

る。

この心理的待ち時間評価方式の採用により,物理的待ち時問の短

縮と待ち客の"φらいら解消"を同時に実現ナる最適なエレベーターサ

ービスが可能となった。

2.2.3 MP・皿制御システムの特長

先に述ベた SP一Ⅲの制御システムの特長は, MP一Ⅲにも備わってい

る。以下にMP一Ⅲ固有の特長に焦点をあてて説明する。

(1)省エネルギー運転

従来の省1ネルギー運転は,交通の閑繁に応じて人為的に,又は自動
で一部のエレベーターの運転.休止を制御するものであった0 この方

式では,とれだけでなく図4.に示すよう忙,単に交通の閑繁のみ

で判断するのではなく,交通状況に応じたサーピスレベルを確保するこ

とも考慮して閑散時には,まずエレベーターの定格速度を下げて運転

し,更に交通状況に応じて1台ずっ運転休止するきめ細い省エネルギ

一運転を行う、のである。この運転を付加することにより,従来方
式忙比ベ約5%(当社比)の節電が可能となる。サイリスタレオナード方

式の採用及び制御装置の電子化による基本的な節電効果を含めると,

従来の MG方式ギャレスエレベーター忙比ベ約40%(当社比)の節電効
果となる。

(2)制御盤の小形化

先に述ベた種々の電子化技術を卵使して,ハードゥエアを削減した成果

は,盤の小形軽量化を可能にした。従来モータ駆動盤,制御盤,セレ

クタ盤,群管理盤で構成してぃたシステムを,モータ駆動盤と制御盤を

合体して各台盤とし,電子化フ0アセレクタの採用忙よりセレクタ盤を

不要にした結果,従来のりレー系システムと比較すると,盤面据付け

面積において50%,重量忙おいて 60%(速度 210mlmin,4台バ
ンク対応当社比)減少し,大幅な小形軽量化を達成した0

(3)直列伝送

乗場呼び,かビ呼びの制御及び各盤問の信号伝送制御に,1本の信

号線で多数の信号を伝送する直列伝送方式を採用して,据付け時の

配線本数を減少するとと、に,据付け時問の短縮,誤結線忙よる信

頼性の低下を防止した。

(4)即時予報システ△

このシステ△を装備すること忙より乗場ポタンが押されると,前述し

た心理的待ち時問調西力式により,最適サービスかごが割当てられ,

同時忙乗場に設けられたホールランタンを点灯し,チャイムを鳴動して,

サービスする割当てかビを瞬時忙乗場に予靴することができる0 また,

かごの到着が近づくと,ホー}レランタンをワり,,力 L,チャイムを連凹て屯鳥

動して待ち客に再度予報する。チャイムは音声合成の電子音チャイ△で,

建物の各階の状況に応じて音色の選択,音量の調整が可能である0

予報したかビが,その乗場に一番先に到着する確率は平均で

95%を越えており,しか、他のかごが先着しても,予報か

ごも到盖するようになっているので,待ち客は予報かごの前

で安心して待つことができる。

サービス水準上限値
下限値の読込み

運転台数制限
を行っているか

その時点のサービス
状態の検出

YES

YES

N0

サービス状態は下
限値より悪いか

運転台数を

1台増やす

最高速度制限
を行っているか

サービス壮態は上
限値より良いか

N0

全か:の最高

速度の制限を
外す

YES

N0
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YES

図 4.省 1ネルギー運転概略フローチャート

運転台数,

最高速度共

変更なし

最高速度制限
を行っているか

エレベーターの意匠は,建物の用途,インテリアに調和したものが

求められる。市場の要求は,実用性を重視した機能的なデザ

インから,意匠のざん新性と技術の先進性を備えたハイグレード

なデザインまで,その幅が広がって込る。海外向けエレベーター

としては,更tこ,

(司それぞれの地域にマ,,チするデザインと機能を備えて

いること。

化)中東をはじめとする現地の過酷な気象条件のもとで,

製品品質が十分に維持できる材料と構造であるとと。

(C)各国の法規のほかに国際性の高い ANSI(AmaiC即

Nationa] standards lnstitute)及び, CEN (comjt6 Euro・

P6en de NormaⅡSation)コードに適合,、るとと。

新シリーズでは,これらの条件を満たしながら,市場の多様

全かこの最高

速度を制限す

る

N0

YES

3 SP、Ⅲ及び MP・Ⅲの意匠

運転台数を

1台減らす



化要求と全電子化に対1心した手ザインの品そろえを図った。

その主な特長は次のとおりである。

(1)それぞれの地域及び建物忙マッチするデザインカW轟広く選択で

きるよう,新たな内装材'と多くのかご室デザインをそろえた。

(2)全体にハイグレードなイメーづにデザインを一新するとともに,操

作盤及びインジケータなどは機能的でスリムなデザインとした。

(3)高級竃子化1レベーターにマリチする操作ポタン及び表示ランづを

採用して,信頼性の向上と省電力化を図った。

(4)設計の CAD システムと生産の FMS (FI.xiblo Monufoct゛負ng

S郡tem)とを結合して顧客の要望を効砕珀りに展開し,高品質の製

品を経済的κ提供できるようにした。

3.1 かご室のデザイン

かビ室の意匠は,1レベーターの顔であり,また建物のインテリアにとっ

ても重要な要素である。以下にその具休的な内容をネ召介する。

3.1.1 SP・皿のかご室

住宅向けから中小事務所及びホテル向けと広範囲忙遭用できて,そ

れぞれの建物に最適のデザインをより経済的に提供できるよう数種

類のかご室天井とかベ内装仕上を用意した。

これらのかご室として図 5.{C示すとおり,住宅向けには落ちつ

きのあるダウンライト照明天",オフィス白レ向けには照明と換気をユニ

ツト化した機能的でシンづルな天井デザイン,またホテル向けにはソフト

で安らぎを感じさせるスター照明天井などを用意した。ーカ,かご

室内装仕」二は,従来からの塗奘,ステンレス,化粧板イ士上に加えて,

木月,レザー調など材質感を・一層強調Lた硬質枝甥行コーティングの高級

化粧鯛板を全面的に採用した。これらの天井照明形iてとかベ内装仕

上は,それぞれ商由忙組介せができて,更に色調の変化を加えるこ

とで,かご室のデザインは数再種類忙展開できる。

3.1.2 MP・皿のかご室

'・ト規模以上の建物に適用されることから,より高級でざん新な手ザ

インが求められる。このため,顧客の才りジナル手ザインが効率的に展開

できるようかビ室は基本織造部分と変化対応部分とに区分した。と

のよらな基本デザインを数種類用意するとともに,変化部分忙対応す

る多数のデザインパーツ、用意して,幅広込二ーズに対1'できるよう忙

した。

この中忙は,図 6,忙尓すとおり,かご宝の岑囲気造りに効果的

な絵柄のアート照田]天井と,新繊量材を利用したミラー天井など,ホ
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穰翻

かど操作盤は図7. K示すとおり,仕様の変化に対応できるよう忙,

表示名板部,運行表示部,通報及び操作部巴それぞれを機能単位に
組合せができる構成とした。しかも,中央パネルに機能部を集中さ

せて,全体にスリムなイメーづにまとめた。また,かビ,乗場の操作

ボタン忙は,タッチ感覚で操作性の良V、0.2mm 徴少スト0ークの「マイ

クロタッチポタン」を,応答ランづには長寿命,省電力形のネオンランづを

全面採用したことで,高級電子化エレベーター忙ふさわしい機能性と

信頼性を備えたものとした。

一方,オづションとして用意した電子式夕ゞチポタン、新回路設計で静

電気による放電ショ,ゞクを防止するなど大幅な改善を図った0

3.2.2 信号器具(かご・乗場表示器,到着予報装置)

だれもが見やすく,わかりゃすぃ各種のディジタルインジケータなど,新

たな表示形式のインジケータを充実するとと、に,表示ランづには長寿

命,省電力形のネオンランづを広く採用した。更に前述の篭子音チャ

イムなど,信号器具において、,建物の用途,インテリアにマリチ,、る

表示形式が幅広く選択できるよう品そろえの拡大を図った。

4,むすび

以上,輸出向けエレベーターに適用される電子化制御システムと,新し

い意匠にっいて説明したが,当社は国内Kおいて業界K先駆けエレ

ベーターの制御システムの電子化を完成し,この度,輸出向けエレベータ

においても規格形エレベーターから特注形エレベーターまく、,一貫した

制御システムの電子化を達成した。今後とも,エレクトロニクス技術と新

材料の意匠品ヘの適用技術はますます進歩してφくことは明らかで

あり,とれら先端技術を積極的に活用し海外市場の二ーズにふさわ

しいエレベーター・システムを開発してゆくことが需要家各位の要望にそ

うものと杉える。

-iY'ー^^『『上ι.^^

テルあるいはショ,ピングビル向けにざん新なイメージが提供できる手ザイ

ン、含まれている。また,かビ室内装仕上につ仏て、,立体的で重

厚な感じが強調できる取り替えパネルかべと,かご室内の空問を広

く感じさせて乗客が快適に利用できるミラーバネルかべなど,一層高

級化する需要に対応できるものとした。

このように,新シリーズのかご室は,これまで以上忙デザインバリェー

シ.ンが拡大し,新材料の適用で新たなイメーリの展開ができて,

層顧客の幅広い二ーズ忙対応できる。

3.2 操作・信号器具

乗客とのコミュニケーシ.ンの役割りを重視して,1剰乍,信号器具の機

能性と信頼性を一段と向上させた。

3・ 2.1 操作器具(かご操作盤,乗場ボタン)

卓

図 7、かビ操作盤
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特集

斜イテエレベーター

1.まえがき

大都市ヘの人口集中により,都心では緑に恵まれた良好な居住環境

を求めることは,ますます困難になってぃる。 Lかし,住まいに対

する質的向上の要求は以前忙も増して強く,より便利で,より快適

な居住空問の創出が望まれている。このような背景から最近,都市

近郊の丘陵地などに自然との調和を電視して計画されたマンシ,ンや

局級アパートの建設が増加している。一方,風光明美な観光地などに

建設されるりゾートホテルや保養センターなどでは,従来から理μ尭保全

が重要なテーマであり,建物全高を低く抑えることや採光効率の観

点から,傾斜地に治って階段状K建物力井蒜築され,る例が増えている。

最近,このような建物に最適な輸送設備として,斜めに昇降する斜

行エレベーターがク0ーズアッづされてきた。

当社は上記の動向に対応して昭和57年初めに"三菱斜行エレベータ

"を開発して発売し,昭和58年春に第1号機を納入した。本稿で

は斜行エレベーターの概要と技術的特徴を中心K述ベ,併せて各種性

能実測値についても詳述する。

2.斜行エレベーターの適用と今後の展開

斜行エレベーターの適用を,従来の設置例と今後の可能性を老慮して

分類すると表 1.のようになる。

一般的な斜行エレベーターは傾斜角度が一定であるが,昇降路の途

巾から傾斜角度が変化する屈曲斜行エレベーターも老えられる。また,

長大橋の橋塔用,ダ△保守用など特殊用途ヘの適用も期待される。

とれら特殊斜行エレベーターでは,撫価的に、,より困難な問題が多

いが,当社は今後共,積極的な技術開発を行う所存である。なお,

橋塔用1レベーターとして傾斜角度が2 回変化する特殊斜行エレベーター

、計画中である。

条田昌孝

3.標準斜行エレベーター

表 1.忙示す各種斜行Σレベーターのらちで最、一般的な用途,適用範

囲忙ついて,これまで蓄積した各種データの技術的分析とマーケヅトリ

サーチを基にして,表 2.のよう忙標準斜行エレベーターを設定した。

この仕様で大部分の斜行エレベーターの需要にとたえられる、のと

穹えるが,本質的Kはこの種のエレベーターは建物固有の条件にマ、,チ

させて計画する必要があるので,当社では各種の変化に対応できる

N0

進*

表 1.斜行エレベーターの適用分類

廸物区分

斜面の階段状の建物内

マンション,商穀ア

パート.ホテルなど

斜面を挟む上下の艶物を結

ぷ通路内

(ホテル,観光施設など)

形式

ユ

P9、、 CO-45

P9-CO-60

迦衷

(m/min)

3

平地の蹴段壮の建物内

(百貨店,スーパーマーケ

ソトなど)

戸夛

適用例

P11 - CO-45

P11-CO-60

表 2.標準斜行1レベーターと芙蓉亭納めエレベーターの仕様

45

辻小から何i斜角度が変化す

る建物内

(モニニメントピルなゼ)

定ι1(人)

4

P才、

積載泉

R9-2S-45

60

枝載荷醗住g

R9-2S-60

45

9

5

.最も一般的な適則

.展望窓IJきもイiり

R9T-2S-45

(トランク付き〕

泛a

才寺徴

60

R9T-2S-60
(トランク付き)

R火悟の橋搭内

制御方式

600

45

11

6

・".斧1・f程長く荷載晁火

.ほとんど力'厩q!窓付き

*稲沢製作所

心

60

芙・柞亭紬め

操作方式

ダムのえん堤内

750

45

・ユニークさがボイント

・積纖鼠人

旦

傾斜角
(゜)

60

9

交流邪還

制御

.ユニークさカイボイント

・戴載R火

.展克J窓付き

.屈飾都の速度コントロール豊

45

打.降行程

(斜辺)(m)

0 00

600

七レクティブ

コレクティフ

ンユノル

11

.悟の保守J無検に使用

.{三とんど劉}武fに近い

.男降路断而積が小さい

.「<」の字形に屈仙した橋塔内
の設識も有る

件・」上数

と丘
θ=20~45

750

.ダムの保守.'气検に使用

.昇↓子路断面枝が小さい

.躬.降行程がkい

.水滴1す策力'必豊

かご内法

朋口 X奥行(mm)

交流、}還

制御

max

60

セレクティブ
コレクティフ

ジュアル

1.400× 1,100

1110入

他'入Π

】5締所

1,400 × 1,350

θ=30

柘X袷1さ
(mm)

14

800 × 2 100

1,050×1,520

2荊所 1,400× 1,350

BO0× 2ρ00

800 × 2,] 00
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図 1.全体朧造図
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機械室

N
'
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y
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女

釣合いおもり

j

見一

体制を採っている。

4.斜行エレベーターの基本システム

図 1. K全体構造図を示す。かビ及びその真下を通過する釣合いお

もりは,それぞれガイド0ーラで支持し,斜面に沿って設置したガイド

レール上を走行する。かご巴金勺合φお、りとは,0一づで連結し.巻

上げ機でトラクシ,ンドライづする。かごは昇降方向に対して直交する方

向忙乗降できる出入口を持つかビ室と,それを支持する台車で構成

している。台車の下端には低減速形次第利き非常止め装置を装着し
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乗場ドア

図 2.芙蓉亭納め 1レベーター打・降路内全景
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一プ
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"、

ている。ビ,,ト忙は低減速形油入綏衝器を設置Lている。乗場ドア

はかごドアと連動し,かご側k設けたドアマシンで開閉する。かごへ

の給電装置である制御ケーづルは,ルーづ状に収納する。

斜行エレベーターの基本システ△は上記のとおり,原理的には垂直工

レベーターと同一・であるが,細部では斜行エレベーター特有の問題を含ん

でいる。その内容については 5章で詳述する。図 2.,図 3.に芙蓉

・箱根づりンスホテル別館納めの実例を示し,概略仕様を表 2.に示

、沙

寸・すり

図 3.芙郷亭納めエレベーターのかご
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5.斜行エレベーター特有の技術的問題とその解決策

エレベーターが斜め忙昇降するととにより,安全性,信頼性.乗ごこ

ちなどに種々の技術的問題が生じるので,これらの問題点と解決策

を述ベる。

5.1 水平方向加減速度

垂直1レベーターでは,加減速度の方向は重力加速度と同一方向であ

るが,斜行エレベーターでは加減速度の水平方向成分は回避できない。

このため,通常の加減速時岐びに非常停止,非常止め装置作動時及

び緩衝器作動時の減速時には,乗客の横振れにつφて十分な配慮が

必要で,斜行1レベーターの加減速度は乗ビこち.安全性を左右する

重要な要素である。このため,表3.のとおり水平方向加減速度を

調査分析し,更1て5.6節に述ベる種々の安全に対する配慮を付加

した上,斜行 1レベーターの水平方向加波速度を設定した。所期のΠ

標を達成するため,以下の4項目について機器を開発した。

5.1.1 滑らかな乗ごこちを達成する制御装置の開発

垂直エレベーターで既忙多数の実領がある交流帰還制御装置を基に,

これ忙改良を加え斜行エレベーターの制御装置を開発した。主な特長

は次のとおりである。

(1)加速度を低く制御するため,加速時の基準建行バターンの傾斜

を垂直エレベーターの傾斜の約 30%になるような電気的コントロールを

打った。

(2)減速度を低減するため減速距雛を延長し,劉降路からの帰還

信号を頻度多く取り込み位置帰還をきめ細かく実施した。

この結果,図 4.のよらに滑らかな加減速特性が達成できた。

5.1,2 低減速形制動装置の開発

垂直エレベーターと同様に,停電時及び電気的安全装賢が作動した非

常時には,巻上げ機に組み込まれた機,釦杓制動装置(づレーキ)によ

りかごを急停止させる。非常停止の性質上,できるだけ速やかに停

止することが必要とされるが,一方乗客の安全のためには減速度を

低くするととが要求される。したがって,二つの整合性をとった目

標の減速度を達成するため,システム全体の慣性質量を求め,最適な

機械づレーキカの設定を行った。

5.1.3 低減速形次第利き非常止め装置の開発

非常止め装置が作動するのは,かごがオーハ'スeードになった場合であ

るが,かビと釣合いお、りが 0一づで連結されている場合と,0一づ

W女断して釣合いおもりがつながっていない場合ではイ亭止減速度が異

なる。更に,非常時には速やかκかごを停止させる必要がある反面,

かご内の乗客のためには,できるだけ小さい減速度て・停止させる必

要がある。したがって,これら相反する条件を満足,、るように,く

さびの役目をする当り金及びレールを押し付けるばね力に改良を加

低減速形非常止め装羅を開発した。また,ガイドレールは斜面忙二
J^,

沿って設置されるため,垂直エレベーターと異なりレール上面にじんあ

い(塵挨)が付培しやすい。したがって,いかなる状態でも非常止め

装置が確実にかビを停止させる必要があるので,レール面の状態を

種た変化させて動作テストを繰返し実施した。図 5.忙動作テストデー

夕の・一冽を示す。

5,1.4 低減速形油入緩衝器の開発

油入緩衝器は,図 6.に示すようにシリンダ内の油がオリフィスから1噴

流し,そのときの油圧抵抗力で徐々にかごの下降を抑制し,円滑に

停止させる装置である。減速度を適切にコントロール,ーるため,オリフ

イス棒の断面形状を当社で開発したシミュレーシ,ンづログラ△により解析

し,かビの減速曲線をシミュレートした。また,この装置の動作テスト

を繰返し実施し,図 7.に示すように,常忙安定した動作特性をも

表 3.加減速度の調査結果と標準斜行エレベーターの加減速度

謁査対象

プウェイ

Ⅲ

ケ ブノレカー

0.05~0.1

エスカしーター

ANS1 規怖山

0.03

牒遂斜行エレベ
ーター

0.02

i1
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共に 4ハ00秒以下のピーク値は許容される。

この表はナベて水平力向の加波速麼である。
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フ'ランジャ

スフりンク

由面

水平方向加滅速度

オリフィス棒

由

つ低減速形油入綏衝器を開発した。なお,この特性曲線でピーク値

は 0.5G で,その継続時問は4/100秒以下と小さく,水平方向の

平均減速度は 03Gである。

5.2 レール及びガイドローラ

斜行エレベーターでは,かビ及び釣合いお、り重量の 0OSθ倍(θは水

平からの傾斜角度)が,それぞれ一対のガイドレール並びKかご及び

釣合いお、りのガイドローラに作用する。これらの荷重は垂直エレベー

ターに比ベて高荷重となるため,ガイドレール及びガイドローラの選定に

は慎重な配慮が必要である。したがって,ガイドレールkは,乗ごこ

ちを重視して機械加工を施したエレベーター用標準レールを採用し,カ

イド0ーラとの接地幅を広くとるため,レールの側面をガイド0ーラが走

行するように横向きに使用した。このレールのサイズ選定に当っては

レールの曲げ,ねじり及びレールフィレット部の局部応力を計算と実験に

より十分確認した。

ガイドローラは,1箇所あたり剖瑜のイコライザ付きガイドローラとし,

レールにかかる荷重を分散させた。ローラは接地幅,外径,材質なと

について接触応力,パーマネントセ,汁,寿命などを慎重に検討の上開発

した。

5.3 給電装置

最も難しい問題のーつに給電装置がある。垂直1レベーターでは,制

御ケーづルはかビ下に自由懸垂すれば十分に機能するが,斜行1レベ

ーターでは自由懸垂のできる長さが斜面て怖1]約されるため,斜行エレ

ベーター特有の給電装置が必要である。種々の給電方式を検討した結

果,制御ケーづルの寿命が長く,断線も回避できる最、信頼性の高い

0

斜辺方向速度

図 6.油入緩衝器構造図

シリンタ

緩衝ゴム

0.5

図 7.緩衝器の動作特性

1.0

時問(S)

方式として,制御ケーづルをピ,,トにルーづ状に収納する方式を採用

した。制御ケーづルはキャリャ用レールでガイドされたキャリャに懸架さ

れ,牛ヤリャはかごの動きに同期して駆動される。キャリャの駆動方法

は昇降行程の長短により2種類準備した。

昇降行程が短くキャリャが1個で十分な場合には,図 2.に示すよ

うにキャリャをづーりと口一づにより,かごの 112 速度で駆動する。昇

降行程が長くキャリャが2個以上必要な場合には,図 1.に示すよう

に先端のキャリャを,かビ又は釣合いおもりで連結し,先端の牛ヤリ

ヤから1順次駆動,、る。

5.4 トラクション

斜行エレベーターではその構造上,走行抵抗がかご及び釣合いおもり

重量の数%発生する。この抵抗はかビが上昇するとき忙は,かご側

の口一づ張力を増加させる方向に,金勺合いお心り側の口一づ張力を減

少させる方向托作用する。また,斜行エレベーターでは,0一づ張力に

占める慣性力分の割合が垂直エレベーターに比ベて大きい。したがっ

て,斜行エレベーターのトラクシ,ンレシオは垂直エレベーターに比ベ単1大す

る。

この関係を計算式で示すと次式のとおりである。

Π才1+Πア1.α

15

玲(756)

20

垂直エレベーターの トラクションレシオ=ー

斜打エレベーターの トラクションレシオ=ー

W9-W2・α

(Π'1.sin θ+μ. WI・COS の十 WI・α

(W2・sin θ一μ・ W9・COSθ)- W9・α

( 2 )
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ことに,71:かビ側口一づ張力

79:金勺合いおもり側口一づ張力

WI:かご側重量

W旦:釣合いおちり側重最

μ.摩擦係数

θ.水平からの傾斜角度

αゴ川速度

当然のととながら,トラクション育盲力>トラクションレシオの場合に口一づ

と巻上げ機網車問に口一づスリッづが発生せず,1レベーターが正常に運
転される0 ゆえに,トラクションレシオが大きくなる斜行1レベーターでは,

トラクシ.ン能力を増加する手段として口一づの綱車ヘの巻付け角を

180゜以上とし,更にエレベーターの加減速度を適切にコント0ールし,ト

ラクションレシオを減少させた。

なお,ローづ1ては大きな張力が作用してぃるが,昇1峰行程が長く

なると若干のたるG也)みが発生する。これは乗ごこち,着床精度,

昇降路機器との干渉などの悪影響を及ぽすので適切な位置に弛み止
め装置を設置した。

5・5 据付け・保守上の特殊事項

(1)構造上ピットが深くなる斜行エレベーターでは,ピヅト部忙出入

口を設けてⅥる。との出入口は昇降路内階段と結んで,非常時の乗

客救出に、有効である。

(2)斜行 1レベーターでは,かごを停止階より若干下方忙停止させ

ると,乗場に対してかビは斜め下方に停止するため,乗場からはか

ビドア装置の点検ができない。したがって,中問階の1箇所K専用

のかごドア装置点検口を設置するか,非常救出用出入口を兼ねた点

検用出入口を設置してぃる。

(3)上記と同様の理由により乗場ドア装置の点検のため,かご上

部にはかご室天井から張り出した乗場ドア装置点検用踊り場を設け
た。

(4)垂直王レベーターでは,天井救出口が法規上義粉付'けられて込

るが,斜行 1レベーターではかご室側面IC乗客が通過できるサイドエギジ

,トを設けている。これは乗客救出時に使用するが,据付け,保守

時にも有効である。更{こ,サイド1ギジットの出口忙は,適切な踊り場

及び手すりを設けており,据付け時など忙はとの上でかごの手動運

転が可能で,昇・降路機器の点検,調整などに肩効に活用できる。

5,6 その他の安全性に対する配慮

垂直エレベーターの安全性と同様の配慮はもちろん,それ以外忙、斜

行エレペーターでは次のような特別の配慮を実施している。

(1)かビ室内に手すりを設ける。

(2)斜行することが視覚で認知できるように,かご忙ガラス窓を

設ける。

(3)乗場・かビ内忙斜行することを明示した注意銘板を設置する。

(4)かどが正規位置から若干外れて着床したとき,かご又は乗場

の敷居の先端が直接露出することを防止するため,出入口の幅方恂

に延長したトゥガードを設ける。

(5)非常時にかご内乗客を救出するために,昇降路内階段を設け

る。かごが階の途中に停止した場合,巻上げ機を手巻きハンドルで回

転し最寄り階ヘかビを着床させて乗客を救出するが,これが不可能

な場合{C限って係員の指示で乗客をサイドエギジットから昇降路内ヘ誘

導し,この階段を利用してビット出入口から救出する。

斜行1レベーターは 1,,フェル塔をはじめ,ストックホル△地下鉄,ハモし.ク

,,ク・ホテル左ど欧米ではかなりの台数が既K稼働している。また,

1981年にアメ,仂のANS1規格に斜行エレベーターの規格が追加制定さ

れたように,もはや特殊なエレベーターではなくなった感がある。し

かしながら,国内では当社を籾め数台の稼助実績があるのみで,い

まだ緒忙ついたばかりといえる。

冒頭にも紹介したように今後,傾斜地忙沿って階段状に築造され

る建物,傾斜地を挟む上下の建物.平地で階段状に備築される建物

などが徐々に増加L,またW曲斜行エレベーター,長大橋の橋塔用,ダ

ム保守用など特殊用途向けの斜行エレベーターの需要も増加するもの

と期待される。更に,大容艮化,高速化及び男・降行程の長大化要求

、増加すると老えられるので,より一層の研究・開発を進め顧客の

要請忙こたえる所存である。 (昭和 58-9-12 受付)

6 む す び
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特集

車いす用階段昇降装置

1.まえがき

近年,我が国においても福祉政策が重視されるようになり,身障者

の生活環境の整備,改善について積極的に取り組む姿勢がみられる。

中でも「身障者福祉モデル都市」を宣言した都市では,都市計画,

建築,道路,交通機関などの全般にわたり総合的な身障者対策を推

進している。

当社では,こうした社会的背景をもとに,車いす使用者のための

階段昇降装置を開発,製品化したので,その概要を説明する。

2.装置の概要

2.1 開発のねらいと特長

従来の車いす用階段昇降装置の多くは,専用昇降路と巻上げ機を収

納する機械室を必要とするため,これが設置上の制約となり特定の

廠設で使用されるにすぎなかった。当社では,この装置を広く普及

させるため一般の階段に、設置でき,簡単な操作で運転可能な実用

的な製品をねらいとして開発を行った。(図 1.,図 2.)

当社の車いす用階段昇降装置の主な特長は次のとおりである。

(1)レールを階段の側壁面にアンカー励レトで固定する簡単な構造の

ため,設置状況などが法規(建築基準法,同施行令など)を満足す

れぱ既設の階段にも設麗可能である。

(2)車いす使用者が乗るかごは培脱できるので,装置を運転中は

階段をかビの通路として使用するが,それ以外は,かごを取り外し

て階段のほぽ全幅員を一般の通行に使用できる。したがって階段の

有効利用が図れる(運転中は,かごの通路内ヘ通行人が立ち入らな

い措置が必要である)。

(3)階段の途中に踊り場のある階段忙も適用できる。

(4)かごの前方,後方,側ブjには,非接触式障害物検出装置及び

接触式障害物検出装置を装備して,昇降中のかビ周辺の安全を確保

している。

2,2 装置の構成

この装置は図 3.に示すように,次の主要部分で構成している0

(D レール

(2)ドライづユニット

(3)かビ

(4)制御盤

車いすを乗せるかごは,昇降用篭動機を内蔵したドライづユニリトに装

着L,レールに沿って昇降する自走式である。また,かごは運転時

以外は,ドライづユニ,トから取り外して所定の場所(管理人室など)

ヘ格納しておくことができる。

栗原照男、・寺沢宏保、・中村秀樹、

"4、

膨

1,'

一惇

ノ、

^

]^

ノ'

注

'デ

ゞ'

,

階段

'シ

20(758)*稲沢製作所

図 1.車いす用階段昇降装置

器、

、

制御盤

゛

4

4

図 2,かビの装着

乗り場操作盤

'ノ'、、,J J J,/J -J づ

ドライブユニット

レーJレ

ノノ÷ノ

非接触式障害物検出装置

(超音波センサ)

砂

力
繰作盤

遉断棒

非接触式障害物検出装置

(超音波センサ)

接触式障害物検出装置

図3 装置の構成
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コ

秘

称,形

荊

載

輸

載

人

式

かビ内法寸法(mm)

送

表 1.標準仕様

荷

員(人)

.゛

重(Rg)

陽

度(毎分)

願斜角(゜)

三菱車仇ナ用階段昇降装睡(かビ倍脱式)

電

羅

昇降モ

環

注'付加仕様として屋外形がある。

2.3 仕様

階段の形状は種々多様であるが,この装置では

表 1・に示す標準仕様を設定して,ほとんどの

階段に遭用できるようにしてある。

3.機器の構造

3,1 レーノし

図 4・忙示すよう K,階段の側壁面に上、ドー対

のレールをアンカーホルト忙より固定している。ア

ンカーボルトはコンクリート用後打'ち式メカニカルアンカー

ボルト(Xは樹脂アンカーポルト)を使用しており,

既設建物の壁而ヘ固定すること、できる。レール

は箱形形状でスリ四卜状の開口部が設けてあり,

この内側をドライづユニ,トに取り付けられた車愉

が走行する。この形状のレールを採用した理由

は次忙よる。

(1)ドライづユニ,介の車怜がレールの内側を走行

するため,装買を運転中,手などをか(Π櫛み込

まれる危険がない。

(車いナ重量込み)150

高(m)

8.3m/50H2,】001/60HZ

境

800(W) X に00(D) X770(H)

夕出力

(゜C)

鯨

35 以下

4.5以下(踊り場付き酷段の場合)

(kw)

屋内一 0~40

三根,20O V/50 H2,220V/60HZ,1,5kvA

0.75

(2)レールの内面(車輪の疋行伯D をいたずらなどで傷っけられる

ことが少ない。

(3)断面形状が箱形のため大きな強度が得られる。

給電装置は,図 5.に示すよう{C レールと1砦段踏面との問に給電

用ケーづルリールを設けて,これから繰り出されたケーづルがドライづユニ

ツトに接続されて,昇降用電動機ヘの給電及び制御信号を授受して

いる。ケーづルは専用に開発した平形ケーづルを使用している。この

ケーづルは,給電用電線と制御回路用電線とが断面積を異にする複合

ケーづルで,線心を横一万水C配置したことで良好な耐屈曲特性をもち,

長寿命が期待できるものである。ケーづルリールは,今回ケーづルに合

わせて開発したもので,ぜんまい巻取方式によりケーづルに常時3~

アンカーボルト
M12

ビニオンギヤ

昇降用電動機

ウォーム戚速機

倶j旦邑

レール(上)

/

ノ

ドライフユニット

メ'

"ノ
ノ

,/

ケーブルリール

図 4.装置

車いす用階段昇降装置・栗原・寺沢・中村

イ

＼

＼

＼

ケーフル

＼

の

._/、、

、ノ
.ノ

ノ

階段

瓣造

レール(上)

ドライブユニット

レール(下)

図5
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4kgの張力を与えて,これから繰り出されたケーづルが途中でゆる

まないようにしている。

3.2 ドライブユニット

ド'うイづユニ,汁は,角形鋼管で形成Lたフレーム忙走行車輪,駆動装置,

かご係合具を組み込んだ、ので,常時レールに組み合わされている。

外観は平板状をしており,階段を利用する通行人の邪魔にならない

よらレー1レからの突出寸法を少なくしてある。

3,2.1 走行車輪

上下のレール内を転送する走行車愉は,それぞれがフェースローラ 2個

(垂直荷重支持),サイド0ーラ 2個(水平荷重支持)で構成しており,

フレー△忙対して傾斜角θで取り付けている。図 6.忙示すように階

段の途中に踊り場があるところでは,走行車輪の口ーラ・づラケットが

レールの傾斜にたらって旋回し傾余1角θが保たれるので,ドライづユニ,,

サイドローラ

トは常に水平に保持され走行する。ローラ本体はウレタン製で局荷重,
耐摩耗性に優れたものを使用している。

3.2.2 駆動装置

図 4.忙示すようにドライづユニ汁側には,昇降用電動機とこれ忙直
結されたウメ_ム減速機及びこれの出力軸に取り付けられたビニオン

がある。一方,レ_}レ側には,上レールの全長にわたってラリクが下
向きに取り付けてあり,これにビニオンが噛み合って電動機の駆動に

より昇降する。主な仕様は次のとおりである0

(1)昇降用電動機

三相交流, AC 20OV,4P,0.75RW

NB形電磁づレーキ付き(励磁開放形)

(2)ウォーム減速機

減速比 1/印,入ブJ軸回転数 1,800/1,500即m

f

一

フエースローラ

ローラ・フラケ

レール(上)

θ

'、J

ドライフユニット

(かこ、)

ーー.
「ー、

レール(下)

「^、

"
「^

__」
「一

θ

走行車

J

'＼,

出力剌1トルク 16kgm

3.2.3 力C、係合具

図 7.に示すようにドライづユニットの

上部には,かごを装着した際の外れ

止め用の係合具があり,このつめ

(爪)が確実に動作していることを確

認するための検出用りミワトスィッチが

設けてある。トライづユニ,ワトからかご

を取り外す際は,この爪を手で押し

下げてから行ら。

3,3 か
^゛^゛

かご本体は角形鋼管で形成した枠組

朧造で,車いすを乗降させるための

出入口が進行方向の前後忙各1箇所,

設けてある。レール寄りのかご側板に

はドライづユニ,,トへの係合部があり,

主た,かビの外側は角パイづを加工

した手すりで形成している。出入口

{Cは渡し板兼用車止め及び手動式遮

断棒があり,遮断棒忙は閉じた状態

でのみかごが昇降できるよう安全ス

イリチが取り付けてある。

3.3.1 ドライブユニットへの装着

図 7.に示すように,かごのレール寄

りの側板の上・下部忙ドライづユニ"

ヘ装着するための係合部があり,こ

の内面には摩擦係数が低く耐摩耗性

の高いスライド板を取り付けている。

かビをドライづユニ、ワトへ装着する手順

は次による。

(1)かごを格納場所から運んでく

る。

(2)かごの係合割効ニドライづユニ"

本体には(巖)まり込むようドライづユ

ニ"の側方から押し込む。このと

きドライづユニ汁上部kある係合用爪

が,かご側の係合部の穴忙巖まり込

んで外れ止め作用をする。

(3)ドライづユニ"とかごの間の電

ドライブユニット

係合部(上)詳細

かこ側板

係合用爪

固

係合用爪

22(76の

かこ

スライド板

ドライブユニソト

図 7.

キャスター

かビの

係合部(上)

装着

係合部(下)
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＼

レール

センサ動作範囲

."

気接続をする(コネクタ接続)。

なお,かごをドライづユニ,汁から取り外すときは上記と逆の操作と

なる。

3,3.2 渡し板兼用車止め

かどの出入口には,車いすを乗降させるための渡し板がある。この

渡し板は遮断棒の開閉動作と連動しており,かビの昇降中は跳ね上

つて車止めの作用をする。

3.3.3 かごの格納

かごをドライづユニ,トから取り外して所定の場所まで運搬して格納す

るため,かごの底面には4個のキャスター(直径50mm)が取り付け

られて込る。かごを取り外した後の階段は,一般の通行に使用する

ことができる。

3.4 制御装置

この装置は,利用者がかビ内で運転できるほか,かごにペンダント形

操作盤を取り付けて管理者がかビの外から運転すること、できる。

操作盤の運転方向ポタンを押すと,かビは昇降を開始し,目的階ま

て、くるとレールの端末部忙設けたりミ汁スィ,,チが作動して停止する。

かごの速度が低いので,停止時は電動機電源を断ち,づレーキをかけ

ることで十分な停止精度を得られるが,電動機の回転軸にフライホイー

ルを取り付けて,停止時におけるかごの揺れやショ,クを十分小さな

値K納めるようにしている。

この装置は前にも述ベたように,階段の肩効利用を図るため,か

ごを利用し左いときは取り外しておけるようにしたので,通常の停

1に制御のほかKかごを取り外すための床合せ制御ができるようにし

てある。この床合せ制御はかごを通常の停」上位置から徴速で運転し,

建物の床ヘ着床させるもので,この操作は乗り場の操作盤で行える。

この装置の制御器具及びノーヒューズ遮断器を収納した制御盤は,物

図 8.超音波センサの検出範囲

ノ
雉

バ

^

_ノ

の制約を受けないで階段付近の柱や盛に取り付けられるよらコンパク

トなものにした。

3.5 安全装置

この装置の運転中は,危険防止のため通行人がかビの通路内ヘ立ち

入らない措置が必要であるが,更に昇降中の安全確保のため,メカニ

カルな接触式センサと,非接触式の超音波センサの2種類の障害物検

出装置を備えている。

超音波センサは,図8.に示すようにかごの進行方向の前後及び側

方に対して超音波を発射し,、しかビの昇降に支障のある範囲忙障

害物(通行人など)が接近すると,これの反射波を捕えて直ちにか

ごを停止させるものである。なお,このセンサが動1乍するとづザーが

鳴り利用者に障害物があることを知らせるようにしてある。接触式

センサは,かごの前後の渡し板兼用車止め,かビ床の側方,かビ床

の縁部に配置してあり,万一障害物が接触した際,動作してかごを

停止させるものである。

.皇

今夕、,
、气誇

図 9.超音波センサの送受信部
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4.むすび

車いす使用者を対象としたとの装置は,建物との関連を極力少なく

したので,設置が容易で既設,新設のいずれの建物にも適合するも

のと考える。

現在,我が国においてはこの種の装置は比較的少なく,普及が望

まれるところであるが,今回開発した装置はエレベーターやスローづの

設置が困難な場所に、設置可能なため,身障者対策を推進する上で

意義有る、のと杉える。との種の設備は画一化が困難であり,他の

手段や諸対策と相まって充実した、のになる訳で,我々の開発した

装置が,車いす使用者の活動範囲をより広げることになれば幸いで

(昭和認一9-12 受付)ある。
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特集

移動足場工法による中高層ビル向けエレベーターの据イ寸け

1.まえがき

日本経済そ同様に安定成長ヘの道を歩み始めた建設業界は,量的拡

大から質的拡大ヘ体質転換を図り,大手企業がそれぞれ独白の合理

化工法を開発するなど新たな展開をみせてぃる。

当社は,エレベーター据付け工事{ておいて,従来から建築の変化忙

対応して,新し仇据付け工法の開発や作業改善を進めてきた。超高

層白レの出現時には,それまでの固定足場方式から脱却した"ゴン

ドラエ法"と称する移動足場方式を開発し,多くの超高速エレベーター

を据え付けたことはZ酎意{て新しい。また,乗用規格形エレベーターを

対象に開発導入した当社独自の"W.0. S (wit、out S肌Holding)

工法"は,本設機器を利用した合理的工法として,今では当社の基

幹τ法忙成長している。

とのW.0.S工法は,比較的低層の建物に適用することを前提

にしてⅥるが,かつての超高層ビルラッシュが・一段落した昨今では,

中高層白レのエレベーター需要が,大形工事の大半を占めるよう忙な

りつつぁり,このクラスの据付け工期短縮の要求も更に高まるもの

と予想される。

このような背景のもとに,今回,中高層ビル向けのエレベーター据

付け工事K適した移動足場工法を開発し,"GAW (Gondlo ond

W.0. S)工法"として遵入した。以下,この工法の概要を述ベる。

2.建設工事とエレベーターの据付け工法

最近の建設業界では,コスト管理,安全管理,労務管理,品質管理

など生産工程全体にわたる管理強化や,コンビュータの利用による問

接費の節減と生産の合理化などが進行しつつぁるが,建設工事にお

ける課題としては,次の4項月を挙げるととができる。

(1)工事費用の縮減

(2)工事期問の短縮

(3)若年労助者不足ヘの対応

(4)安全の確保

これらは昇降機の据付け工事に関しても,まったく同様であり,

当社では特忙「安全」と「工期短縮」忙重点をおいてφる。ちなみ

に労働災害統計では,全産業分野で発生する死亡災害のおよそ半数

が建設業であり,更にその半分が高所作業に起因しているω。1レベ

ーターの据付け作業は,そのほとんどが狭い昇降路内の足場上で行わ

れる高所作業である。したがって「安全」と「工期短縮」の実現化

には,足場上での「安全性」と「作業性」の両立を図ることが必す

杉助条件となる。

エレベーターの据付け工事で使用する足場は,従来,固定足場(つ

り足場・単管足場・枠組足場)であった。これは作業床を最下階か

ら,一定間隔で積み上げていく、ので,汎用性忙富む反面,仮設材

が長期忙わたって多量K必要な上忙,機器と干渉したり,適正な作

業姿勢を巴れない場合が多発し,その都度,足場の解体・組立を繰

返さなければならないという欠点をもっている。このため現在では,

3~4階程度の低層白レや特殊工事で用いられる忙過ぎない。とれ

に対し,移動足場は単一の作業床を機械力Kよって,上昇,下降さ

せるもので,運搬,移動が容易で効率的であり,作業疲労も少なく,

適切な管理を行えぱ固定足場よりもはるかに安全であるなど,多く

の利点をもってぃる。このため,上下の移動作業が多いエレベーター

据付け工事忙は最適と言える。

当社のエレベーター据付け用移動足場としては,ゴンドラエ法と,本

設機器利用のW.0.S工法との2方式があるが,以下にそれぞれ

について説明する。

2.1 超高層ビル向けエレベーターの据付け工法"ゴンドラエ法"

図 1.にゴンドラエ法の全容を示す。この工法は,作業床であるづン

ドラを最上階に設置した電動ウィンチで,4本のガイドローづ K沿わせ

ながら昇降路内を自由忙上下させて据付け作業を行うもので,超高

層ビルのエレベーター据付け土事忙は不可欠である②。しかし,すべ

てが仮設品で,その組立,解体にかなりの労力と時問を費やすため,

地上15階以上,又は,昇降行程50m以上の建物K限定して適用し

ており,年平均30台が過去の実績である。

2,2 規格形エレベーターの据付け工法"VV.0. S工法"

エレベーター生産台数の7割近くを占める乗用規格形エレベーターを対象

忙開発した据付け工法がW.0.S工法で,図 2.にその全容を示す。

5階程度の低層白レにお仏ても,従来の固定足場より作業能率が良

いため,現在では,抵とんどの工事で採用されている。以下にこの

工法の特長を述ベる。

(1)機械室工事を先行させ,本設の巻上げ機を早期に稼働し本設

国岡徹郎、.伊藤憲治、・阿部洋海、

24 (762)

②

④

^

本社

⑮

9

3

⑩

16φ以上

ノ

⑥

8

11 マイティフーラー

2 制御盤

5

^
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3' GAW 工法

先忙述ベたゴンドラエ法と W.0.S工法の利点を取り入れた GAW

工法は,電動式デッキ形ゴンドラ<可搬式>(愛基収第559号)として

本設のエレベーター部品を大幅忙採用したゴンドラにより,中高層ビル

向け 1レベーターの据付け作業を行う移動足場工法のととである。以

下忙GAW工法の概要を説明する。

3.1 特長

(1)中高層白レの建築力式K多い多段着工方式にも,専用の返し

車の採用で容易1て対応できる。

業床の幟迭

゛T

、字

i

品番品名 1太塁晶1邑至邑
'i1巻上機 101

4

21 制御盤

31 仮スロー盤
41 調速機

51 〆インロープ

、合・L、b も

図 2. Nヘ1,0. S ]ニ'・イ>六

61上部作奘床 1^16

ーメかこ(下部作業床ジ 0 t-、
^^^

81天井 0

91鋼速機口」ラ^广61
10張り車__」_91一上
111 仮スローケープル 1 10ーー上^ L^ー

1?Lガイドレール 101

移動足場工法による中高層白レ向けエレベーターの据付サ・国岡・伊藤・阿部

のガイドレールに沿ってエレベーターのかビを_上下動させるもので,大部

分を本設品で構成している。

(2)新しⅥ据付け用治工具を開発し,作業方法を大幅K改善した。

例えぱ,これまで最も難し仏とされたレール設定作業Kは,従来と

は全く異なる方式の治具を開発し,全体工期を10%短縮した。

(3)作業床や手すりなどの仮設品は,標準化により全機種に対応

可能であり管理が容易である。

(4)との工法は労働者通達(基収第41号)により,承認された工

法である。

現在の規格形エレベーター《1レペットアドハ'ンス》は,この工法を前提忙

した製品構造を取り入れており,作業性の向上と安全性の硫保に顕

著な効果を上げている。

10階以上の中高眉ビルでは,建築方式として建物全体を幾つかの

層忙区切り,低層階を仕上げながら上層階を形成する「積層工法」

が採られることが多い。この場合.王レベーターの据付け工事も,各

階ビとに壁や床の仕上げと同期しながら機器の取付作業を繰返すこ

とになる(とれを「多段芦工方式」と称す)。この建築工法では,

W.0.S工法の第1ステ,づである機械室工事が大幅に遅れるととに

なり,そのメ小"が失われてしまう結果になる。したがって,中高

層白レについては,この工法に替る新たな移動足場工法の開発が望

まれていた。

131レールつり金具 1_ 9
141かこ運転盤 1 0

15 行過制限スィッチ1 0

161上部りミットスィツヲ・ 0

項

用

表 1. GAW工法の標準仕様
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17↓按触防止金網 0

昇

定

か

土

祐

程

ロープ式
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ソ

辻
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問 11

良fr
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プノぐラγサ口^

1.5~2.21n

1.2~1.8m

最大 550k宮
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口

50nz

60H乞

機

容

プ

27 mlmln

33mlm】n

電動式ウ'ソチ

t,

ワ'ヤロープ JIS 6 号 12.5φ又は 14φX 2 本

(2)仮設電源で装置を廊動させることができる。

(3)複雑な 1レベーター機械室の電気工事をするととなく作業床が

隊勘するため,着工後,短抑難1で乗場周りの作業に治手できる。

(4)重量の大きい電動ウィンチを昇降路下部に設置するため,設置,

撤去作業が簡単であるとともに,多段蒲工時の電動ウィンチの盛り替

えが木要である。

(5)本設のエレベーター部品を多く採用しているため,仮設・撒去

作業が減少し,据付け作業の能率が向上する。

(の作業床の位置が任意となり,最適な作業姿勢がとれるため安

全性や作業環境が改善される。

3,2 標準仕様

表 1.に GAW工法の標準仕様を示す。この仕様は,ゴンドラに関す

る法規を完全忙遵守しているとともに,エレベーター仕様の変化に対

する適応性も大きい。

3.3 主要機器と作業要領

GAW工法は,篭動ウィンチ,滑車装羅,作業床,制御装置て下結成す

る。電動ウィンチは昇降路下部忙設置する。滑車装置は標準的には本

設の巻上げ機を用いる。作業床はかご床と,その上方K設けた上部

作業床とで構成する。図 3、にGAW工法の全容を示す。据付け作

業は電動ウィンチを駆動機とし,これに連結したつり口一づ Kより作

業床を男・降させて,ガイドレールの心出し固定,乗場部品の取付け,昇

降路内の配結線作業を行うものである。次に主要機器と,それを用

いた作業要領を説明する。

(1)巻上げ機と返し車

(a)標準方式

巻上げ機を昇イ逢路上部の機械室に設羅し,づレーキを開放して綱車

が自由に回転できる状態忙した上で,綱車の外周面に 0一づ満保

護用の仮設シーづを装着し,これにつり口一づを巻き掛けて滑車装

置として使用する。図 4、(a)につり口一づが巻き付けられた巻

上げ機を示す。

(b)多段芯工方式

返し車を昇降路上部K設けた支持ぼりの上忙設置し,鉄骨建て方

が進行して_トブj1塔K伸長する場合には,返し車を上ブj1砦ヘ移設す
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(4)レールつり具

レールつり具は,ガイドレールをあらかじめ直列K連結して昇降路上部

よりつり下げる治具で,ガイドレールが昇降路壁に固定した時点で取

り外すものである。

(5)ガイドレール心出し治具

ガイドレール心出し治具は,昇降路壁にガイドレールを心出し固定する際

{て使用する治具である。心出し固定作業は,作業床を上男・させなが

ら下層階のガイドレールから上層階のガイドレールへと順次行っていく。
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2 返し車

⑯
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かこ床(下部作業床)

⑨⑧
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0

手すり

'

仮設品
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゛
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10

全
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調速機
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調速機口ープ

(幻

15

制御盤
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る。図 4.(b){て返し車を示す。

(2)電動ウィンチ

電動ウィンチは,電磁づレーキ機描を内蔵Lた刈桐形で,モータ側1端部

に過速度検出装置を設け,ローづ繰出し速度が許容口一づ速度の1.3

倍Kなると,との装置が作動してウィンチが停止する構造となってい

る。図 5.に過速度検出奘置を設けた電動ウィンチを示す。

(3)作業床

作業床は,本設のかご床と,その上ブjK設けた仮設の上部作業床と

の上下二つの作業床で朧成しており,それぞれ周囲忙は手すりが設

けてある。上割H乍業床は,かビ床と同一の平面寸法とするために奥

行,左右両方向とも寸法調整が可能な構造となっている。この作業

床は巻上げ機又は返し車に巻き掛けられた電動ウィンチからのつり口

ーづ忙よって,昇降路内を昇・降する。また,作業床にはかビ床の下

部忙非常止めが取り付けられており,何んらかの異常でつり0一づ

が破断したとき忙は,昇降路上部に設置した調速機ど重動して非常

止めが作動する描造となっている。図 6.忙作業床を示す。
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図 7・に心出し固定咋業「1・,のガイドレール心出し治具を示す。

齡鷲熊

(の制御装羅

制御裴置は,昇降路下部忙設置する制御

盤,作業床に取り付ける運転盤,作業床

の上で昇降・停止を燥作するポータづル形

の押ボタンスィッチと作業床忙取り付け昇降

路の上下端で作動するりミ汁スィッチで朧

成しており,特長は次のとおりである。

仏)制御機器ヘのケーづル接続は,作

業時問を短縮するために多極コネクタ巴

1ノノて。
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また,打・降,停止のほかに緊急時に電 10

"ノ气;ミ
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源を遮断する非常停止ポタンを設けた。

(C)運転盤忙は専用のキースィヅチを

設け,部外者の運転防止を図った。

3.4 作業工程

標準方式の作業工程と多段着工方式のと

きの変化部分を表2.に示した。標準方

式の場合,機器据付け開始からゴンドラ稼

勧まで,約7日問を要する。多段着エカ

、

【1)捺1無方式の場介

次の点忙留意し,事前準備が必要である。

(1)機械室及び昇降路内には,足場や仮忰などの1璋筈物がないこ

と。

(2)動力用仮設電源が確保されていること。

(3)機械室床Kは,レールつり具用開口剖効ξ設けられているとと。

表 2. GAW 工法作業工程表

項
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図 7.心出し作業小のガイドレール心寸"し治具

作業項目

作業凖備,機械搬入

2 揚重

3 型板設定

期"

4 棲械室機器設足

5

式で再稼働に要ナる期問は,2日問程度

て、ある。

3.5 建築工期と据付け日程

表 3.にGAW工法によるエレベーターの据f寸け日程と

建築工円ルを関連づけた工程表を示す。この工事の

場合,従来の固定足場の80%,ゴンドラエ法の90%

程度の工期で完了することができた。

3.6 適用上の留意点

この工法は,中高層ピル用エレペーターの据付サエ法

として多くの長所があるが,中でも建築方式が多段

蒲工方式の現場や,短納期の現場に適用すれぱ最も

効果的な機能が発揮できる。しかし適用に当っては
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容量1,60okg 停止箇所1~14F

項 目

月

Pメ機械室)

日

P1

5

14〒

58年6月

10

13 F

表 3. GAW 工法作業実績日程
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(ι)多段着土力式時の返し車の設置階床には,

られていること。
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4.むすび

GAW工法を導入してから2年が経過し,この工法忙よる累積実績

台数は100台を越えた。この問,作業者認定制度を採用して安全教

育の徹底を図り,現地指導をきめ細かに行ったととの効果もあって,

予想通りの工期短縮を実現しながら無事故・無災害を継続しており,

関係者からも好評を博している。今度は,更に改善を加え,建設業

ιm
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6号機
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10月

15

切即

20

i'J ,

ユ5

調

30

受けビームが設け

備孝

W 11/30竣工

界の期待忙こたえていきたい。

以上, GAW工法の槻要にっいて説明してきたが,本陪が中局層

白レの工事計画をされる際忙,少しでも参杉になれぱ幸いである。
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特集

三菱昇降機の顧客情報管理システム

都市が高層化する中で,1レベーターやエスカレーターは縦の輪送機関と

して,非常に重要な役割を果たしている。オフィスビルやホテル,ショッ

ピンづビルをはじめ,高層住宅やマンシ.ン,病院などで昇.降機は,今や

日常生活K欠かせぬ設備となった。三菱昇降機は,既K国内で7万

台余が稼勵しているが,これら昇降機には快適さと便利さに加え安

全性と信頼性が強く要求される。昇降機が,万一故障や事故を起す

と利用客に単忙迷惑をかけるにとどまらず,社会問題に発展するこ

とすらも懸念される。

以上の背景の、とに,三菱昇降機の安全で信頼性の高い運用・稼

働を目指し,故障受信,迅速な復旧指示をはじめ,顧客や利用者か

らのあらゆる相談や問合せに応ずる役割の菱電サービス(株)情報セン

ターを開設した。このセンターには《MELCOM 7のを活用した「顧

客情報管理システム」を導入してぃる。以下忙このシステムの概要を説

明する。

まえがき

このシステムの開発のねらいと,それを実現するためのシステ△の特

長忙ついて述ベる。

2,1 開発のねらい

(1)メンテナンスに対する社会的二ーズの変化に対応

「メンテナンスとは,単に保守員による昇降機の機育蹄隹持である」とい

う者えを一歩進めて,機器の管理,利用法も含めた総合的なものに

脱皮させる。顧客の機器管理手法の改善助言,利用者の正しい利用

法の指導といったソフトゥエアを含めた新しいメンテナンス・サービス休制

を確立する。

(2)受信対応処理の迅速化

顧客からの故障通綴を受信したときに,応対に必要な顧客情報を即

時忙取り出し,内容を確認しながら応対すること忙より迅速で硫実

な業務処理を行う。

(3)サービス体制の充実

深夜,早朝を問わず白レ管理者からの緊急故障などの修理依頼を受

けたときは,いつでも,どとでも速やかな対応が必要である。従来

は,全国約140箇所の営業所で,担当地域ビと忙分散して対応して

いた。とれを全国10箇所の情報センターで集中受信して,営業所問

の応援体制の連けいを深め,各営業所ごとの負荷の平均化を図り,

地域差のない24時問サービス体制を充実する。

(4)昇降機の多様化,新技術ヘの対応

昇降機の仕様が多様化し,新技術が次々に採用されてくる中で,顧

客からの電話受信時の適確・迅速な技術的判断,修理出動技術者に

対する適切な指示及びアドバイスを行うには,対象機器の情報を常に

新しいものに更新しておく必要がある。したがってこの情報更新が

容易に行えるシステムとする。

(5)ビ}レ遠隔監視業務ヘの対応

高野文夫、・間仁田俊行"・田辺仁夫"

昇降機をはじめ冷凍空調設備,給排水設備,受変電設備,防災や防

犯設備の異常監視は,従来白レ管理人の仕事であったが,管理品質

向上などの理由で無人化の傾向Kある。この背景をふまえ,当社は

三菱ビル速隔監視装置《メルセントリー》を開発したが,この情報センタ

のシステムに白レ設備の遠隔監視業務のセンター的役割をも担わせ

る。

2.2 特長

(1) 24時問ノンストッづシステムの実現

とのシステ△では,計算機システムが重要な役割を果たしているので,

引算機の24時問運転力珠色対に必要である。このことから,計算機

システ△の中央処理装置や固定手イスク装置を二重系とし,システムの障

害発生時{ては,簡単な操作で降時に回復できるようにソフトゥエアを

整備した。

(2)日本語ワークステーシ.ンの採用

顧客との意志の疎通を正確にしか、迅速K行うために,ディスづレイ装

置とナルタ装置を設置した。表示と印字には「漢字とかな」を使っ

たので日本語忙多い同音異義語が区別でき,オペレータは,計算機か

らの情報の意味を取り違えるととなく正しく理解できる。

(3)専用指令台の設置

顧客からの故障修理依頼や問合せ,情報センターから各営業所ヘの指

令忙際し,素早く入力操作ができ,しかも,だれでも容易忙扱える

ように高機能の専用指令台を採用した。

(4)ホストコンピュータとの接続

保守契約,保守部品の管理,故障データの統計処理は,情報センター

の計算機とは別に,菱電サイ'ス(株)の本社に設置してある大形計算

機が担当している。これをホストコンピュータとして,顧客情報ファイル

の更新,故障データの追加などのため忙,随時データの変換を行うよ

らにした。

2 開発のねらいと特長

*菱電サーピス(株)**三菱竃機(株)本社

システム構成,ハードゥエア構成及びシステムの外観を,それぞれ図 1.,

図 2.,図 3. K示す。とのシステ△は,電話回線を接続する交換機,

願客からの故障などの情報を受け付けて対応する指令管制台,手ータ

を処理する計算機システム,ディスづレイ内容をハードコピーナるづりンタ,

ハードコビーを営業所に電送するファクシミリなどで構成している。

(1)指令管制台

指令管制台忙は,顧客や故障出動者と通話する電話機,通話中にピ

ル仕様や故障履歴などの必要情報を取り出すディスづレイ,キーポード,

更に電話応対内容を再確認するカセリトテーづレコーダを組み込んでいる。

(2)計算機システム

計算機本体として《MELCOM 7のを使用し,①昇降機の機器仕様

を含む顧客のピル仕様,②故障履歴,③ピル名索引,④技術員の出

動状況などをファイルし,指令管制台からの指示による出力表示及び

ホストコンビュータとのデータ送受信を行っている。

(3)白レ遠隔監視受信装置

3. システム構成

29 (767)



顧客

電話交換機

ノー)_

遠隔監視用

受信装置

口昌

指令管制口

0=ロ

;Bヤ目巾U 口

G園口

本ネ士ホストコンビュータ

MELCOM-COSM080OS

計算機システム

MELCOM 70

768

Kバイト

◎

◎

・で^

図 1.情報センターシステ△構成図

ビル遠隔監視《メルセントリー》対応の自動受信装置で

ある。顧客白レに設けた発信装置から,電話回線

を通して送られてくる設備の異常,故障データを

自動受信し,データを計算機K伝送する。

(4)ホストコンビュータ

情報センターに設けた計算機は,菱電サービス(株)本

社に設けた大形計算機《MELCOM-COSMO

80OS》忙接続し,定期的忙データを交換する。

(5)ファクシミリ

情報センターから各営業所ヘは故障連絡を電話で行

う低か,計算機から出力した詳細なデータをワアク

シミリで電送する。

4.システムの機能

情報tンターの業務は,①故障発生時の対応,②各

種問合せへの対応,③緊急時の対応指揮,④各種

データの統計分析などである。特に業務量の多い故

障発生時の対応について,故障連絡の受付から修

理完了までのフ0ーチャートを図 4.忙示す。一般的
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忙顧客からの故障時の修

理依頼は,電話でなされ

るが,《メルセントリー》の場

合は,故障・異常データは,

自動的に電話回線を通じ

て伝送されてくる。これ

らの業務処理のため忙,

このシステムは次の機能を

備えている。

(1)顧客情報表示

顧客の住所,保守対象機

器の仕様,設置環境条件,

保守契約内容など顧客固

有の基本的情報をディスづ

レイするので,故障修理

依頼の受付時忙,即座に

日本語
ワークステ

^ゞノヨン

卦遅1

ヂノ

日本語

ワークステ

^シーヨン

气E
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「^

日本語

ワークステ

^シヨン

諸情報をつかむことがで

きる。ディスづレイの一例としてビル名索引画面を図 5.に示す。

(2)故障経歴表示

過去に発生した故障の経歴を表示し,故障受信時の対感と,修理出

動時の指示に役立てる。

(3)警報表示

修理出動後一定時問経過しても復旧報告のない物件忙関して,づザー

誓報を鳴らす。これに対応して,センターより故障出動者を呼び出し

復旧状況を確認する。これKより,出動管理を効果的に行うことが

できる。

(4)故障診断

出動者が故障原因を究明できな仇,あるいは長時間を要する場合忙

は,出動者からの状況報告忙基づき,機種,状態などから調査内容,

推定原因を索引・ディスづレイして,適切な援助を行い,故障の早期

復旧に役立てる。

(5)故障統計

故障内容を定期的に集計分析し,問題点の抽出とこれ1て対する具体

三菱電機技報. V01.57. NO.11.1983

モテム

図 3.情報センターシステムの外観
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顧客よりの故障連絡

故障発生

顧客より電話連絡

受イ言

管理番号が分かるか

YES

メルセンbリー

管理番号入力

故障発生

N0

電話回線により

自動通報

ビル名入力

同じビル名の客先

を全部表示

ビル仕様

故障経歴表示

所轄営業所

ビル特定

所轄営業所より修理者
と出動時問報告受信

行番特定

に出動指示

修理老から完了報告受信

ビルイ士様:住所、連豁先、担当者なと

自動

故障記録入力

信

図 4.故障受付から修理完了までのフローチャート

的対策の検討K役立てる。

(6)管理資料の作成

受信台帳や社内関係部門ヘ提出する管理資料を日報,月報の形で自

動的にづりントアウトさせるととができ,事務が省力化できる。

5.システムの効果

(1)対応時問の短縮と迅速な対応

このシステムでは,オペレータが顧客情報を即座にディスづレイし必要情

報を取り出すので,顕客からの問合せ1て対して,迅速忙適切な対応

ができる。また,故障受信時には営業所の技術者に電話で出動を指

元了

故障経歴プリントアウト

FAXにて所轄営業所

に電送

示し,詳細情報はファクシミリで電送するが,との処理はほんの数分

問で完了する。

(2)閻合せなどのサービス業務の拡大

従来,各営業所の業務として,故障以外の連絡受付,昇降機の新設

から改修,撤去までの技術面,営業面,法規面の相談,更Kは保守

料金や保守点検などの問合せがあったが,このシステムの導入により,

これらの業務を情袈センターで集中してきめ細かく,効率よく処理す

ることが可能となった。

(3)関連部門ヘの闇題提起

受け刊サた各種情報を,統計的に早く分析するととが可能になった

ので,づりベンティづメンテナンスのための第一線現場ヘのデータ,サービス全

般にわたる問題点の提示,各部門ヘの改善依頼ができるようになっ

た。更に保守作業の効率化,品質管理活動の強化,新製品の開発に

も有効な資料を提示できるようになった。

6.むすび

以上,顧客情報管理システムのシステ△描成・機能・効果について述

べた。とのシステ△は,東京,大阪,名古屋,福岡,横浜,仙台の菱

電サービス(株)情報センターで既忙稼働中であり,更にキい呪,高松,

広島,富山の各都市忙も情麹センターを設置すべく計画中で,年内に

情報センターの全国ネ,ワトワークが完成する予定である。

今後,このシステ△に連なるサづシステムを一層充実し,昇降機を柱

とする設備機器の情報センターとしての機能を一層拡大する所存であ

る。三菱昇降機は,このメンテナンスネヅトワークに支えられて稼働して

おり,信頼性の高φ運転が保証されて仏る。

一定時問経過
アラーム

未完了現場表示

修理考に対して
修理壮況フォロー

図 5.ビル名索引画面例

π
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「あっ.ノ出っぱりヒーターがない.ノ」マ,おなじみ

の三菱温風家具調コタツも今年t4年目を迎え

まし九。現代生活にマッチしたインテリア性と、

シーズンを通して使える多様性に加えて、日本

人の生活感覚に合った省エオ、暖房器としての性

能が認、められ、いまや順調に各家庭に浸透しつ

つあります。サイズも豊富で、 790m角の小形正

方形から120cmX79Cmの大形長方形まて'の標準

タイフ゜と、 95CmX70cmtシティ感覚のミニ長方

形りビングタイプ、 120cmX80cmで高級大形長

方形の座卓タイプを加えて、いちだんと充実し

ております。

あっ.ノ出っぱりヒーターがない.ノ

三菱電子温風家具調コタツ

特長

.邪魔な出っは゜りヒーターがない本格的な家具調コタツtす。

・ヒーター部分は、求ードの中に収納されています。コタツの中

はひろびろ、足をゆったり伸ばせます。印乍年比115%・・・EK・90C)

・春からはコタッぶとんを外して、引1テープルに。ヒーター部分

を外したり、収納する煩わしさもありません。

.上板は段差なしのフラットタイプt、使い勝手がよく、お手入

れも簡単になりました。デザインもシンフ゜ノレな高級タイプになり

ましナこ。

.まろやかな温風がすみずみまてゅきわたり、コタツ内をムラな

く暖めます。赤外線コタッのように、肌をさすような熱さがあり

ません。

.スイッチを入れると、すやに温風が出るスピード暖房。さらに、

温度調節幅は約40゜Cから70゜Cまt、広く快適な温度が選ベます。

.高い安全性、赤熱しない半導体ヒーターを採用。

.赤熱しない半導体ヒーターを採用していまtから、過熱の心、配

がなく、安心、して使用てfきます。

.万一に備えて、安全装置(温度ヒューフDが耳豹っけられています。

EK・80C

EK・90C

EK・105C

EK・120C

EK・95CL

EK・120CD

EK-105C升

仕様

^、゛空"四=^'^

定格電圧

仕

定樹韻電力

様

温度調節幅

10OV50-60HZ

風

最大 495W

ヒータ

最小 70W

モータ

量

40'C ~70'C

タイフ゜

フ

0.4訂1'/min

^

皷き柳方式

ブ

町Cサーミスタ

安全装置

ン

正方形

くましり形2P

貫流形

形名

サーモダンパー方式
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EK・80C

温度ヒューズ

長方形

EK-90C

セットサイス

縦X横X高さ(cm)

EK-105C

リビング

79×79×37

EK-120C

90×90 ×37

EK・95CL

105 ×75 ×37

EK・120CD

色調

120×79×37

.壷

95×70×37

マホガニー

表

120 × 80 × 37.5

専用上板柄

花梨(力のん)

マホカ、ニー

柄

マホカ、ニー

^

花梨(かりん)

裏

ブラック

花梨(かりん)

シルキー化'ンク)

ワインレッド

花梨(かりん)

柄

'",

シルキー化'ンク)

安定時消
費電力量

楓(かえて)

シルキー化'ンク)

花梨(かりん)

98W

シルキー化゜ンク)

1時問当り
電気代

シルキー(グレー)

120W

5円10銭

アングレームホワイト

Ⅱ5W

5円94銭

標準価格

130W

6円9銭

10OW

51,000円

6円30銭

130W

56,000円
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5円10銭

61,000円

6円30銭

66,000円

郭,800円

75,000円

マホガニー

座占

"
一



複合発電プランHこおける
トータルテkジタル監視制御システム

近年における火力発電づラントの自動化,省エネルギー化は目覚ましく,

運用の多様化と高度化が求められ,また運転管理面でも運転員の負

担を軽減させるため,より高度な運転管理が可能なマンマシンコミュニケ

ーションが要求されつつある。

一方,マイク0コントローラ応用技術は,とこ数年問に性能面,信頼性

面で飛躍的な進歩を遂げてきた。このような動向をふまえて,発電

向けトータルディリタル監視制御システ△を構築し,今回,東北電力(株)

東新潟発電所3号系列に,複合発電づラント監視制御システムとして

納入を予定している。

その構成は,システムの階層化を図るとともに,制御機能の分散化

と情報管理の集中化を基本方制'として構築した、ので,ディジタルシス

テムとしての特長を十分に発揮した,信頼性の高い,運用しやす゛

システムである。本稿では,トータルディジタル監視制御システム構築の基

本概念を主体に,複合発電づラントに実際に適用した事例によりシス

テ△構成,ハードゥエア構成,システム信頼性,システム総合検証のあり方

など忙ついて述ベる。

斉藤義孝、・神立文夫、、.前原史彦、".渡部隆行、、* .

ま がき
このシステ△は,発電づうントの監視,制御に適した監視制御装置と

伝送システムにより,システムの階層化を図るとともに,制御機能の分

散化と情報管理の集中化を基本方針として構築した総合ディジタ1レ監

視制御システムである。次にこのシステムのもつ主な特長をあげろ0

(1)分散制御と集中管理の効率的な階層構成

機能の独立と情報の共用化,危険分散による高信頼性確保。

(2)マイクロづロセヅサの適正使用と最適機種の選定

分散制御と集中管理に適したハードゥエアの選定により,高信頼性と

高効率運用を支援する。

(3)ソフトゥエアの可視化と保守の簡略化

制御ロジヅクは保守ツールにて可視化されているため,制御動作の確

認が容易であり,機能の追加変更忙応じゃすい。

(4)データウェイの適正使用忙よる効率化

データウェイの適正使用により,各制御装置問の情報交換が容易忙行わ

れ,ケーづル配線工事の削減忙寄与できる。

(5)異常診断機能の充実

制御の分散と情報の集中化構成により,づロセスあるいは制御装置の

異常診断を早期にかつ容易に実施できる。

(6)高度な制御アルゴリズムの採用

標準化された高度な DDC・POL (問題向言語)により,質の高い

制御が可能である。2.1 システムの基本方針

2 システム構築の基本概念

馬***.横田史朗゛

プラント
'メント

レペル

プラントマネジメントレベル

コ_ー

マネジ〆ント

レペル

ユニットマネジメントレペル

コントロールレベル

「 1

ーー___________________J 」_______________、

'ーーーーーーーー「r ^ーーーーーーーーーー1r-ーーーーー

1 11 1
1 1

中央制御盤
警報,記録計,指示計
CRT,調節計,T/W,
SW

コントロールレペル

r -1

発電所管理1
L用計算機一1
^^^^

*東北電力(株)**三菱重工業(株)

U

3 -1

監視用
計算機

3-1
制御用
計算機

3-1
ST

サブJレーブ
髭勢装置

3-1
GT SG

サフ」L-フ

制御装置

k ノ

3-2

監視用

三菱電機(株)制御製作所'同コンぜユータシステム製作所***

3- 1

ST
ユニット

3-2
GT SG

サプ」レープ
倦街髪置

計算機

3-1
GT SG
ユニソト

3-3
GT SG

サプ1レーブ
割霽髪買

図 1.基本構成

3-2
GT SG

ユニット

3-2

制御用
計算機

3-3
GT SG

ユニノト

3-4
GT. SG

サプ」レーブ
割街蓑置

3-5
GT. SG

サフ」レープ
割街髪置

3-4
GT SG
ユニット

3-6

GT. SG
サプJしープ
糊有雲置

3-2
釘

サフJしープ
為街裳置

3-5
GT SG
ユニット

3-6
GT SG
ユニyト

3-2
S1

コ,ニット
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(フ)優れたマンマシンコヨユニケーシ.ン

20インチカラーグラフィ,,クCRT を中心に,人問工学の検討結果を反映し

た中央制御盤によるきめ細かい監視制御を可能とした。

2.2 システムの階層化

このシステムの基本構成を図 1.に示す。システムは上位からづラントマ

ネジメントレベル,ユニ,ワトマネジメントレベル,コントロールレベルとなっており,

各レベルごとの機能は次のとおりである。

(1)づラントマネジメントレベル

づラントマネジメンルベルは,火力発電所の総合管理システ△を構成する、

ので,各ユニ,外からのいろいろな管理情報を集めて発電所管理用計

算機による総合管理するシステムである。なお,東北電力(株)東新潟

発電所3号系列にこのレベルは設置されてぃない。

( 2 )ユニ.ワトマネジメントレベル

ユニットマネジメントレベルは,ユニットの効率計算や運転記録,オペレーシ,ンガ

イド,運転日誌の作成などユニ,汁の監視をつかさどるシステムと,ユ

二汁を総合的忙協調をとって制御する協調制御機能をっかさどる

システムとからなる。ユニ汁監視用計算機,ユニ"制御用計算機及び

オペレータコントロールコンソール(中央制御盤)で構成する。

(3)コントロールレベル

コント0ールレベルは DDC,あるいはシーケンシャル制御を行うレベルで,

機能忙応じた適正規模のハーFウェアで構成する。ガスタービンサづルーづ制

御装置,排ガスポイうサづルーづ制御装置,蒸気夕ービンサづルーづ制御装置

からなる。制御規模と運用面から判断し,今回のシステムではガスタ

ーピン巴排ガスボイラは,同・ーマイク0コントローラ忙て実行してぃる。

2.3 システムの分散化と集中化

このシステムは,制御,監視,保護,マンマシンインタフェース異常診断な

どを発電ユニ汁全体として総合的にトータル監視制御システムとして

桃築するものであり,その基本思想は"制御,監視,管理の分散化

と情報管理の集中化"である。すなわち,制御,監視,管理とは,

オンうインの二折系を各機能ごとに分散された専用づロセッサ kより構

成することであり,情報管理

の集中化は運転管理忙必要な 3-1 制御用計算機

情報は,データウェイを介して監

視用計算機により集約加工さ

れた形で中央制御盤(協調制

御デスク)のCRTで集中管理

CRT画面更新速度の島速化を図るととにより,運転監視操作を充

実させた。また,各ユニットにりモートPI0 を設け,監視,管理用手一

夕と制御データを分けて収集するととによって,データ処理の効率化

と運転管理の充実を図っている。

(3)情報管理の集中化

複合発電づラントの多様な運用形態(起動,停止, GT台数切換)に

フレキシづルに対応できるよう,情報の集約化と中央制御盤のコンパクト

化を図り,運転員の省力化に役立てている。立た,グラフィ,,クCRT

を 2台ずつ計4台使用し,オペレーションガイド,系統図表示,アラーム表

示,などを行仏,運転員K加工,再編集された最適情報を供給して

いる。

とのづラントのシステム構成図を図 2.に示す。

3,1 マンマシンコミュニケーション

発電ユニ汁の起動,停止,出力制御並び忙危急時の処理など,少人

数の運転員で合理的忙行えるよら,広範囲な自動化を行っており,

運転員忙よる手動運転も可能としている。図 3.はとのシステムの中

央制御室の完成イメージ図である。 4台のCRT と各操作器具類は人

間工学的見地から検討,配置されている。図4.は中央制御盤の写

真である。

3,2 監視用計算機

このシステムはこのづうントの監視機能の中枢となるもので,3-1系

夙ル 3-2系列に1組ずつ設置され,最適な監視機能が得られるとと

も忙,運転員とのコミュニケーションが容易に行えるよ 5 になっている。

また,このシステムは 2コンビュータ/2ユニット方式とし 1系列異常時

には,正常倒仂ξ相互バ.,クァ,づするよう忙計画している。

3.3 制御用計算機

このシステムはづラントの自動起動,停止及び出力協調制御をづラント

全体の協調をとりながら行う、ので,3-1系列,3-2系列に各1組

できる。

(1)制御の分散化

制御系をガスタービン,判1も力'スポ

イラユニットと蒸気夕ービンユニット

に分雛独立させるととにより,

一部の故障がシステム全体に波

及することのないよう危険分

散を図る。また制御装置を各

ユニ,トごとに分散化するとと

忙より,各ユニット定検時のメ

ンテナンスを独立に行うことが

でき,システム全体の運用に影

響を与えない。

(2)監視と管理の分散化

監視,管理に専用計算機を設

け,異常紗断機能の充実と

3 基本システム構成
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バイパススイッチ

、π
SYC

3-1 データウェイ

3-1 監視用計算機

STN

「ノ
SY

3- 1 GT.SG

ディジタル制御装置
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STN STN

STN

3-2 GT.SG
ディジタル制御髪置

中央同期装置

ステーション^

ループ数

釘N

1 .

STN

CLA

STN

二重化

12台

2(各々二重化)

3-3 GT.SG
ディジタル制御装置

3-2 監視用計算機

「ー' 8 、、「

STN

SYC

STN

CLA

宕 LA 含

区轟]中央同期装置

ヒC到
データウェイステーシヨン

言十算機りンケージアダプタ

STN

Lg .1.
3-1ST

ディジタル制御装置

STN

STN

3-2 データウェイ

構成図図 2. システム

STN

0

0
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図3.中央制御室完成イメージ図
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ずつ設置され,最適協調制御を行らものである。

0,4 ティジタル制御装置

ガスタービン.排ガスポイう手イジタル制御装置は,各主機対応;に 3セヅトX 2

式,また蒸気夕ービンディづタル制御装置は, EHガバナ巴シーケンス制御

装置の組合せとして,主機対応で2セ,,トX 2式設置され,各ユニリ

トはハードゥエア的に独立しながら、,上位計算機巴の問の情報交換

は,高速データウェイにより行われている。

3.5 伝送システム

制御忙必要なデータ,あるいは制御に関連した手一夕は,各ディジタル

制御装置を介してデータウェイにより,また監視あるいは管理のため

だけK使われるデータは,各手イジタ1レ制御装置忙内蔵した監視用計

算機のりモートPI0ユニ汁を介して直接監視用計算機に入力される。

以上述ベた各システムの主要機能を表 1.に示す。

4 ドウェア構成ノ、^

表 2.忙監視用計算機システムのハードゥエア構成を示す。表 3.に制御

用計算機システム,ガスタービン・排ガスポイラディジタル制御システム及び蒸

気夕ーピンシーケンス制御システムのハードゥエア構成を示す。更に表 4.に

ディジタルEHガパナ制御装置のハードゥエア構成を示す。

言語5.使用
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図 4.中央制御盤
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(]) ブラント状態監視

(且)纃報

(b)経過粒データ収樂

CRT表示楼解

(a)倦報及び制御メ,セージ去永

i 誓報メソセージ

(iD APS メ,セージ

補機運転祀録表示111

(b)一般情隷表示

( i ) トレγドグラフ衷示

6D 棒グラフ表示

(C)系統情報表示

(D オペレーシ,γガイド表示

6D プラソト巡行獣態表示

(Hりプラント系統図表示

6V)制御系統図表示
驫写転管理

(a)性能計算

(b)技術計算

(D 夕ービソ寿命消費

6D 復水器清浄度

6iD 効率偏差監視

6V)保証周波数外運転時問計算

(V)発電機逆相剛流整視

(VD ガスタービソ運転管理データ計算
(C)日誌作表

(d)オペレータリクエスト

]¥、、、

^

( 2 )

、、シ

機

監視用計算桜

制御用計算機及び各ディづタル制御装置は, AND, OR, HD などの

汎用 POL でづログラミングできる。

表 1.各計算機及び制御装睡の主要機能

力、

X、1 'んゞ、、ιX夕゛才',、
J {J / J 、ノノ

( 3 )

監視・制御装貿名 1

制翻用計算犠

( 1 ) APS (Automatic plant 5taTt up & shut down
Con廿ol system)

(a)コールド起動

(b)ウォーム起動

(C)ホ"ト起動

(d)停止

APR (Automatjc powet ReguTation system)
(a)プラント目標負荷,変化率股定

(b)ユニプト負荷分担制御(ユニ,ト目標負倚設定,変
化率設定)

(C) GT負荷分担制御(負荷制限)

ガスタービγ運転台数切換

(a) GT切換出力変化起動

(b) GT切換出力変化停止

(C) GT釖換出力一定起動

(d) GT切換出力一定停止

発電機無効電カパラγス機能(AQBR)

ガス4ービン・排ガ

ス米イラ制御装澀

(】)

( 2 )

ガスタービソ制御

(a) ALR機焼

(b)ロードリミッタ懲焼

(C)ガバナ自動追従機椛

(d)ロードリミウタ自動追従機焼

(e)ガパナ棲椛

(f)シーケγシ十ル制御機焼

(g)その他

排ガスポ'ラ制御

(且)給永温度制御機能

(b)ドラムしベル制御犠能

(C)蒸気圧力制御桜能

(d)シーケソシ十ル制御裟能

(e)その他

桜

( 3 )

複合発電づラントにおけるトータルディジタ}レ監視制御システム・斉藤・神立・前原・渡部.巽.横田

( 2 )

EH ガパナ制御装置

( 4 )

"髭

(】) 燕気夕ービソ制御

(a)調速機能

(b)昇速制御機能

(C)蒸気加戚弁開座制御機能

(d)蒸気前圧制御機能

(e)タービソパイパス弁制御機能ψ3助圧力制御)

(f)過述度防止機能(OPC)

(g)蒸気圧力翻艷機能σPR)

(扮その他

蒸気夕ービソシーケ

ソス制御姜確

( 1 ) シーケソシ十ノし制御

(a)蒸気夕ービγ自動起動停止シーケンス機能

(b)補機シーケγシ十ル制御機焼

(C)壮態監視撥能

(d)その他

夕伝送装置

( 1 ) 各制御共置から犠視用計尊機ヘの情報伝途

(且)プラソト監視情報

(b)プラソト誓報以態

(C)制御メッセージ

制御用計算機から冬制御髪羅ヘの情熱伝逑

(且) APS 指令

(b) APR指令

(C) AQBR指令

各制御装置から制御用計算機ヘの情報伝達

(a)プラγ卜状態量

フェイルセーフ機能

(且)ステーシ,ソパイパス

(b)伝送路ループバ,ク

( 2 )
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表 2.監視用計算機システ△

機

計算機本体: MELCOM 350-60/A2500

(1)中央演算処理装置

(2)主記憶装殴 1,024Kワード

(3)補助記憶装置 3,072K ワード蔀止形メモリ

ンステム電源装羅

ぺり7=ラル多重制御装置

オフライン周辺機器

(】)システムタイプライタ

(2)フレキシプルデ'スク

(3)エソジニア CRT

(4)エソジニアリソグコγソールノ;ネノし

オンラ'ソ周辺機器

(1)周辺機噐切換装羅

(2)情報タイプライタ

(3)日砧タイプライター 1

(4)日誌夕'ブライター2

(5)警報 CRT

(6)情報CRT

(フ)データ処理パネル

二癒系榊成装置

二重系切換機版

入出力部

プロセス入出力装置

(PI0 データウェイ: MDWS-5 内蔵)

(内訳)

0ノしレス入力

0丁ナログ入力

0接点入力(接点入力)

(割込付接点入力)

0接点出力(ラッチ)

0アナログ出力(電而D

オフライγ共通機器

ラインプリソタ

オソライソ共通周辺機器

CRT/、ード冨ピー装置

器

4

5

名

6

表 3.制御用計算機システ△,ガスターピン.排ガスポイラディリタル
制御システム及び蒸気夕ーピンシーケンス制御システム

7

機

冨ソトローラ: MELCOM 350-50/'A2010

(a)中央処理装殴

(b)主記憶装羅 64K ワード

二重系楴成装健

二重系切換パネル

入出力部

プロセス入出力装陵

PI0 シキーシ(電源プブγ PI0 デー宇ウ.イ内蔵)

接点入カカード

接点出カカード

アナログ入カカード

アナログ出カカード

ローカノレエソジニブリソグコγソール

(プログラミγグパネル)

データウェイステーショソ

2

3

8

器

9

4

名

5

トータルシステム

基本設計

表 4,ディづタルEHガバナシステム

システム

機能
仕桟書

機

ヨソトローラ: ME工COM 350-50/'A2010

(a)中央処郷装置

(b)主記憶髪置 64K ワード

二重系榊成装確

二玉系切換パ才、ノレ

入出力部

プロセス入出力装睡

PI0 シ十ーシ(電煩フ丁ン PI0 データウ=イ内蔵)

接点入カカード

接点出カカード

丁ナログ入カカード

アナログ出カカード

ローカルエソヅニ丁リγグ=γソーノレ

(プログラミングパネル)

OPC ユニット

EPST 二Lニプト

圧力制御イソタフェースユニソト

ソフト
ウェア
仕様害

2

ソ7

ウェア
製作

仕様害

3.

プラント特性の把

握とトータルシス

テム基本仕様の決

噐

ノ、^ド
ウエア
仕様書

ソフトウェア

単体試験

システム詳細仕様の決定

アルゴリズムの決定

ソフトウェアインタフエース

プログラム仕様,製作仕様決定

4

名

ハードウエア

単体試験

基本設計

ソフトウェア

組合せ試験

製作仕様書とプロク
ラムのチェック

プログラム挿入ミス
チェック
ハードウェア単体チ
エック

36 (フ74)

ソフトウエア

総合試験

詳細設計

各プログラム問イン

タフェースチエック

ハードウェアインタ

フェースチェック

トータルシステム

組合せ検証

単体試験

サブシステムをオン
ラインモードにて裁

サブシステムの按続
確認

サプシステムの機能
検証

サブシステムアフノ
ーマル

図 5.ディリタル制御システムに関する工場検証フロー

トータルシステム

総合検証

トータルシステムをオンラインモードにて試験
トータルシステムの接続を確認
トータルシステムの機能検証

トータルシステムアプノーマル検証
トータルシステム性能検証

現地試運転調整ユニット組合せ試験

現地

調整試験

システム組合せ検証

トータルシステムを実プラ
ントオンラインモードにて

総合的に試験
実プロセスインタフェース
"証
トータルシステム性能検'

三菱電ぢ嫉報. V01.57. NO.11・1983
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ノフント霊子見桜首E 検証1頁目

*起動スケジュール監視機能

*状態進行監視機能

*弄命管理

*フロセスモニタなと

GTユニソト検証検証項目

*起動停止シミュレーション

*回転数制御.ALR機能など

SGコ、ニット検証検証項目

*圧力制御,,品度制御.水位制御

3-1系夕
警報

補動りレー竺

ルーブ検証など

フラント共通
讐軽

補助りレー望

ユニソト

スク

3- 1GT.SG
ティジタル
制街釜置

一J 協調制御
デスク

3-1

監視用

計算機

3一玲T
イジタル

割街發置
保穫割街蔀

3- 1GT
端子処理盤

とのシステムは制御コ;ボーネントが多く,システム全体の信頼性を高め

ることは非常にむずかしい。このシステムの設計忙当って特に考慮し

た信頼性向上対策を炊忙示す。

(1)各監視盤制御盤忙対応させて信頼性ランクを設定し,故障に

よる影響度を分析し,それに応じた設計・試験上の配慮を実施した。

(2)全DDCづラント初号機としての重点課題の徹底

(a)対環境基準の遵守

(b)ノイズ対策基準の遵守

(C)信頼性基準に準じた部品選定

(d)故障を前提としたシステム信頼性設計の笑施

(e)システムフェイルセーフと事故波及未然防止

(今故障診断の充実

(g)保守性の配慮

(3)部品受入から製品出荷までの一貫した製品検証の実施

(4)システム異常時の自動・手動運転とマンマシンコミュニケーシ.ンの充

牛

(5)システ△稼勵効率向上のための冗長設計

監視用計算機は 2ユニ,,ト2CPTR方式を採用し,相互にクロスコー

ル方式でバックァ,づしている。制御用計算機を含むすべてのディジタル

制御装置は,二重化待機冗長システムとし,片系異常でシステムダウン

{てならぬよう配慮している。またこれらの各装置問を連結する 丁一

タウェイ、,ニ:重化しりング状{て接続しており,ステーシ,ンの異常,若

しくは伝送路の切断などが発生Lても,ステーシ3ンバイパスあるいは

3-1SG
ディジタル
制御装置

3- 1GT
補助

リレー盤

3- 1
制御用
計算機

N

3-2GT.SG
ディジタル
制陶發置

3-1SG
補助

リレー盤

システム組合せ検証検証項目

1k

電.0ι、4=.↓ーコき閲"Ξ"^ 1二"」4.
小桑0寸口、」劫凶司巾リγr゛、ヅJ,^

6

N

*APS機能

・プラント通常起動,急.速起動

・プラント通常停止.冷却停止

・GT切換出力一定起動,停止

・GT切換出力変化起動,停止

*APR機能

・GT起動負荷制御

.GT切換追加制御

*AQBR機能

3-3GT.SG
ディジタル
制御芙置

システム信頼性

3-1GT.SG
警報稱助
リレー盤

3-2
告陶用
計算機

3-2/
3-3GT

端子処理盤

3-1ST
ディジタル
制御装置

図 6.システム組合せ検証時の検証項目

3-1ST
端子
処理盤

3-1ST
DEH

ガバナ盤

CPU
PI0
PI0

3-1ST
補助

リレー盤

STユニノト検言正オ寅言正項目

STディジタル制御装置

*起動停止シミュレーション(ATS)

*補機シーケンス制御

DEHガバナ

*ガバナ,圧力制御シミュレーション

*起動停止シミュレーションなと

シミュレータ言斐備

3-1ST
タービン
保安髪貴部

ルーづバ,,クの機能により,全ルーづに影響を及ほすことなく,あるい

は伝送そのものに支障のないよう信頼性向上対策をとっている。

以上の設計ポイントを老慮して,システム全体の稼勘率を飛躍的忙向

上させ,トータルディジタル監視制御システムとしての信頼性向上対策を

実施している。

図 5.にこのシステムの工場検証フローを示す。各検証レベルで実施ナ

る検証テストの積上げで,品質精度の高いシステム忙仕上っていく。

図 6.は工場試験の最終段階で実施したシステ△組合せ検証時の構

成と検証内容である。このシステムは,コンハインドづラントとして,また

全DDCづラントとしての初号機でもあるので,最終段階で更忙シミュ

レーシ.ン検証を実施し品質の向上忙役立てている。

複合発電づうントにおけるトータルディジタル監視制御システ△・斉藤・神立・前原・渡部・巽・横田

7 システム総合検証

本稿では,トータルディづタル監視制御システムの複合発電づラントへの適

用というととで,システム構築の概念,システ△構成及びこれらを構成

するハードゥエアについて紹介し,信頼性設計,所内試験のあり方に

ついて,実際のシステム設計を通して述ベてきた。今後,このよらな

機能分散処理形ディづタルシステ△は広く適用され,またハードゥエアやサ

ボートソフトゥエアの急激な進歩がこれを更に加速するものと思われる。

本稿が今後の監視制御システム構築の参考忙なれば幸いであると老

えるととも{て,このシステ△構築に参加いただ込た多くの方々に感謝

してむすびの言葉としたい。

び
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三菱ビル遠隔監視システム《メルセントリー》

1.まえがき

近年の低成長経済と新産業革新を反映して,社会の各層で種々の合

理化を目標{て先端技術の導入が幅広く検討されっっある。建築業界

でも質の向上と合理化を両立させ得る TQCの導入が盛んであり,

との老え方はピル建設段階から建築後の白レの管理運営の面忙まで

波及しつつある。

昭和40年代前半から導入されはじめたビル管理システムは,大形

ビ」レから中規模ビルにまで普及し,省力・省エネルギーに効果を上げ

てきている。しかる忙小規模ビル,マンションなどでは夜問無人化のた

めに警備会社などによる防犯,防災を中心とした機械警備システムが

多く採用されているが,空調,受電,給水などのピル設備にっいて

は,機械による監視はほとんど実施されてぃない。

今回開発した三菱ビル遠隔監視システム《メルセントリー>は,小規模

ビルなどを対象としたビルの総合遠隔監視システ△であり,ハードゥエア

と併せサービス体制も組忙して対応するととろ忙大きな特長がある。

以下,その概要を紹介する。

2.開発の意図と特長

最近のビル設備は居住環境の向上,防犯・防災などの安全性の向上,

及び省エネルギー,省力化などの多様な要求忙こたえるために複雑化

してきている。このような状況の中で白レ管理は,従来の人的管理

からコンビュータなどを応用した機械管理の併用ヘと変化してきてぃ

る。との場合,大規模白レでは専門技術者が昼夜常駐し.高度のビ

中谷 譲、・蒲原捷行"・徳井

ス専門会社の菱電サイ'ス(株)と婆備会社の綜合警備保障(株)の大手

2社による全国的なサービス網を活用することにした。

以上要約すると《メルセントリー>の主要な特長は次の3 点と言える。

(1)監視・出動サーピスをイ半った白レ遠隔監視システムである。

(2)防犯・防災監視のみならず,一般設備の監視を、行う。

(3)設備管理及び誓備に関して,それぞれ専門のサービス会社のサ

ーピス網を活用する。

雄**.杉山鉄男**.宮田敏夫***

ル管理システムを設置することκなるが,小規

模の白レではとのような体制は経費的忙困難

であり,無人化管理システムが強く望まれてぃ

る。

《メルセントリー》は,これらの小規模のビルを

対象忙した遠隔監視bステ△で,専門のサーピ

ス会社が多数の白レの防犯・防災センサや各種

白レ設備を電話回線を通じて集中監視し,異

常発生時には専門のサービスマンが緊急処置を

行う、のである。

このような遠隔監視システムは,システムを構

成するハードゥエアと出動サービスを行うソフトゥ

エアの有機的融合によって適切な機能を発揮

する、のであり,システ△の開発忙当ってはハ

ードゥエア(システム構成機器)及びソフトゥエア(サ

ービス体佑ID の両面にわたる研究開発を進めて

きた。特に小規模白レが必要とするのは,無

人化管理を実現するための設備など管理業務

の代行であって,監視機器はそのための手段

であるという観点の下に,サービス体制の重要

性に着目し,昇降機,空調機などのメンテナン

3、システムの機能

《メルセントリー》は,防犯,防災及び設備異常の監視のみを行う《メルセ

ントリー1》と,それ忙加えて設備の制御及び受電設備の計測と記録

を行う《メルセントリーⅡ》の二つのモデルがある。その構成を図 1,忙

示す。監視点数は《メルセントリー1》が最大15点,《メルセントリーⅡ》

は最大30点で,《メルセントリーⅡ》忙はこのほかに計測用の入力5 点,

設備用の出力8点を用意している。機器構成上は《メルセントリー1》

に一部の機器を追加すれば,《メルセントリーⅡ》 k拡張できる。

以下,《メルセントリー》の機能を述ベるが,その中で特忙断りのない

ものはすべて二つのモデルK共通の仕様である。

(1)エレベーターの監視

エレベーターの運転状態を監視して,次の処理を行う。また動作フロー

を図 2.忙示す。

(a) 1レベーターの故障(かん寺占め,異常状態)を検出し,監視セ

ンターへ自動通報する。

(b) 1レベーターかご内忙閉じこめられた乗客が,かご内インターホ

監視センター

38(フ76)*三菱電機(株)本社**同稲沢製作所

監視対象ビル

優電サービス(株陥報センター)
綜合奮儀保潮裳}ガードセンター}

加入電話

回線

本電話器

サーヒスマン
ガー下マン

0

インターホン
碑見機>

e・

π伽
胸.→

屬

エレペーター

モニタ盤

警報盤

回

エレベーター

閲巽火災報知盤

空諭給排水設備など

インターホン仔食

田自

宮

菱電サービス(株)***

故障・異常

直接通話
(オプション>

故障
水槽水位

受変電設備など

ニ」、

停電・故障

移報盤

防記センサ群

図1.システム構成

火災
ガスもれ

崇

重要区画
防犯センサ

空調設備など

口口
回

侵入

受変電設備

^その他の設備

侵入

スケジュール
制御

言 j則
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図 3.一般設備の監視

火災報知竺
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図 4.火災の監視

防犯センサ
動作

ンを通じて監視センターと直接通話できる(直接通話機能,オづシ,

ン)。

(2)一般設備の監視

受変竃設備,給排水設備,空調設備などの一般設備に異常が発生し

た場合,監視センターへ肉動通報する。との動作フローを図 3.に示

す。通常は設備自体に装備されてφるセンサ(各種保護りレ→によ

つて監視するが,特別仕様として特殊なセンサを設置するとともあ

る。

(3)火災の監視

火災が発生した場合,監視センターへ自動通報する。この動作フロー

を図 4.に示す。消防法によって設けられる火災報知盤の移報信号

によって監視する。

(4)防犯の監視

窓やドア及び金庫などの重要物に,防犯センサを設ける。また防犯

センサの監視入切スィッチを設け,ビルの居住人が退館する際,監視入

操作を行う。この状態{ておいて,防犯センサが動作Lた場合,監視

センターへ自動通報する。との動作フローを図 5.忙示す。図中の防犯

監視盤は,侵入箇所の詳細表示を行うとと、忙,居住人のための戸

締り不良箇所のチェ,,ク機能ももっている。

(5)設備の制御(《メルセントリーⅡ》のみ)

空調設備や照明などをタイムスケジュールによって自動的に入切する。

制御できる機器の台数は8台(出力8点)で,その各々にっいて表

1.に示す4種類のパターンで動作スケジュールが設定できる。この4種

類の中では曜日スケジュールが基本となるが,それ以外の3種類のス

ケジュールが登録されている場合は,その方が優先される。

(6)受変電設備の計測,記録(《メルセントリーⅡ》のみ)

受変電設備の電圧,電流,電力量をタイムスケジュールによって自動的

忙計測し,監視センターのコンビュータて、月報のフォーマットに印字し客

三菱ビル遠編監視システム《メルセントリ→一中谷・蒲原・徳井・杉山・宮田

e

表1

緊急出身

1寺定ロスケジューノレ

警報,表示
フりント

犯監視讐
に表示

タイムスケジュールの種類

日躍~・i二昭の各曜日こと iC 3 百の叢二目を庄、"寸押"こ起

動・停」上ナる。

各蟻器ビとに 1日当り ON-OFF-ON-OFF の 4 点

を設定可。

図 5.防犯の監視

休

a

堅急出

日

時

瑠日スケジュールでなく,特別スケヅユールにしたい

口について月,日と機器ビとスケジュールを設定。

最大10日分の設定が可。

肖防暑ヘ通雑

警報,表示
フりント

先に提出する。創'測点数は,電圧1点,竃流3 点,確力量1点であ

る。

刻

定

昭日スケジューノレでなく,特別の休館日について,月,

日を設定,休日設定された日仕,全機器が起動せナ最

大20日分の設定が可。

廷

4.システムの構成

《メルセントリー》は,ビル内に設置された各種機晉呈によってビル内の監

視を行い,異常が発生すると直ちに一般の加入竃話回線を通じて監

視センターへ通報する。以下にぐメルセントリー>を構成する各機器につ

いて説明,、る。(表 2.,図 6.)

4.1 ビル内機器

(1)モニタ盤

モニタ盤は次K示す盤や設備から異常信号や計測信号を受信すると,

電話回線を制御しそのデータを直ち{て監視センターの通信器忙伝送す

る。

(a)一般設備や防災設備の異常信号

(b)エレベーターモニタ盤,コントロール盤,防犯監視盤の各種信号

(2)コント0ール盤

コントロール会佳は受変電設備の電圧,電i流,電力量をタイムスケジュールに

よって冑重力計測し,モニタ盤に発報する。またあらかじめ設定され

たタイムスケづユールし(ネル面のボタンで設定)忙よって入切するりレー出

力を備えている。更忙一般設備の異常信号を受信すると,モニタ盤

にその内容を発報する。

(3)移報盤

この機器は,一般設備とコントロール盤冏のインタフェース装置であり,

一般設備は機能や設備メーカーによって制御回路が千差万別であるの

で,それ忙合わせたインタフェースを設ける。具体的忙は,コントロール

盤の出力は無電圧a接点にして仏るが,一般設備はパルス接点を必

要としたり, ob接点を組{てして必要としたりする。これらの変換

駿急出動

長
当日の残業延長時刻を設定。

当日の?4:00時に股定内睿仕,

替寮ヘ通報

自動的に抹消される。
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装羅・セソサ名

モ

設備の異常:設備の異常時にメークナる無電圧,金接点,接点定路 DC 48V,

20mA以上 15 点

夕 盤

防災の異常:防災の異常時にブレークナる

入

コニレペーター

モニ女盤

エレベーターモニタ盤,

タフニース規格による

力

エレベーター'γ夕ーホソ: DC 6V 又け DC 24V イγ夕ーホγ信号

"

コソトロール盤

エレベーター状態信号

表 2.機器

仕

=γトロール盤,防災監視盤との取合壯専用イγ

設儲の異常

移

受電紅圧,鐙流: DC 4~20mA,許容負荷抵抗450Ω以上,絶縁信号

報

設備の異常時にメークナる無電圧,金接点,

20mA 以上

防犯監視盤

様

エレベーターとの取合壯,エレベーターの制御方式にて

決る専用イγ夕フ=ース規格による

受電電力量:無置圧パルス金接点,接点定格DC 48V,20mA 以上

盤

の

"

仕様

コソトロール霊の制御出力:無電圧且接点

防犯セソサ

防犯の異常:防犯の異常時にプレークする無電圧,金接点,接点定格 DC 48V,

20mA 以上 10 点

点セソサ

出

3点

線センサ:通路や階段などの通過を検知(赤外線センサなど)

サービスセγ夕一との通信: MODEM

方式

(FSK変調信号)

(加入電話回線規格)

窓やドアの開,ガラスの破壊たどを検知(マグネットスイッチやガラ

ス=γタクト左ぞ)

力

を移報盤で行う。

(4)防犯監視盤

との機器は,多数の防犯センサ群のいずれが動作したのかを,表示

する装置である。また防犯センサを監視するか否かを切り換えるた

めのスィッチを備えているが,このスィ,,チは専用のかぎ(鍵)でなけ

れぱ操作できな仏。

(5)防犯センサ

防犯センサ{ては大別して点センサ,線センサ,面センサがある。点セン

サは1個のドアの開閉を,線センサは通路の通過を,面センサは部屋

内の一定空間を,各々監視するものである。

4.2 監視センターの機器

センターシステムは,以上説明した監視から出動,事後処理までの一連

の処理をりアルタイムに行うためのかなめである。図 7.{て監視センタ

の機器の設置状況を,また図 8、にそのシステ△構成を示す。監視

対象ビ}レのモニタ盤から送出されたデータは,通信器で受信され,コ

ンビュータへ転送される。コンビュータはビル仕様やサービスマンの出動状

況を管理し,受信卓忙表示する。更にセンター員は,受信卓からサー

ピスマン忙対して,出動ほか各種指示を与える。(許細は次節で述ベ

る)

なお,コンビュータがダウンしたときのパックァヅづ機能として通信器

は受信データを表示,ナルトアウトする機能を備えている。

4.3 データ通信方式

《メ」レセントリー》のデータ通信は,一般加入電話回線を使用し,1,200

bls(ビット/秒)の伝送速度を、つている。その概略仕様を表 3.忙示

す。モニタ盤は公衆電気通信法による接続機器であり,図 1.に示す

ように電話器(本電話器と称する) K接続して使用しなけれぱなら

ない。

接点定格 DC 相V,

】5 点

面セγサ:室内の金庫の異常たど,一定面内を検知(焦電形セγサたど)

仕 様

モニタ盤との取合捻専用イソタフェース

規格による

設備の制御:無電圧a接点,8点,按点

定格 AC 125V,】 A

4点

電

I J,

モニタ盤Ξの取合は専用イγ夕フェース

規格による

1漂

AC I0OV,ε0/60HZ

20VA

8点

外形

(mm)

工事ビとに設計

モニタ盤との取合は寺用イγタブエース

規格による

AC I0OV,50,/60 HZ

30VA

^^

W 400

H 500

D 120

図6

異常時にブレークする無鐙圧接京

AC I0OV,ι0/60 H.

30VA

W 350

H 550
D 190

AC 20OV,50/60 HZ

'

W 440

H 500

D 120

図6

AC I0OV,50/60 HZ

40VA

W 400
H 640
D 160
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通

表 3.

調

目

方

符

方

捌

式

誤

夕通信力式

号

式

)」Ⅱ

方

度

方

モニタ霊は設備などの異常を検出した場合,自動ダイヤルしサービス

センターの通信器を呼び出す。そして異常内容を通信器に伝送して電

話を切る。この一連の動作を行う上で,まれに通信力q亭滞するとと

がある。通信が停滞する原因は,おおむね本電話器が使用されてい

る場合,電話がつながらない場合,データ伝送エラーが発生した場合

である。次に原因ごとのモニタ霊の回遜動作を説明する。

(1)本電話器が使用されている場合

モニタ盤が幽動ダイヤルしようとしたとき,本電話器が使用中ならぱ,

本電話器が降ろされるのを待って自動ダイヤルする。

(2)電話がつながらない場合

モニタ盤が自動ダイヤルしたとき,通信器が通信中ならぱ呼出しを中

止して50秒後に再度,更に50秒後忙再々度,自動ダイヤルナる。そ

れでも通信中ならぱ,10分後にもう一度,同じことを操返す。

(3)データ伝送エラー

電話がつながって、ノイズなどにより,モニタ盤が送出したデータを

通信器が良好に受信できない場合がある。この場合,通信器はモニ

夕盤に向って,受信エラーを発生した旨,返信する。それによって

モニタ霊は,再度同じデータを送出する。

信

'モ

2線式半二重

制

式

FSK

手

御

1.20o bls

顯

調歩同期

JIS 7単位符号

垂直,水平パリテ心 2連送照合

鞍

ACK, NAK返送による

迅速なサーピスを行らため,各地域ビとに設渦窓れた邪業所に,サー

ビスマンを24時朋待機させ異常、発生に備える。

5.1.2 異常発生時の対応

契約先の監視対象設備に異常が発生した場合は,下記手順忙て対応

する。

(1)設備関係の異常が発生すると契約先に設置されたモニタ盤か

ら,監視センターに契約先建物番号と界常情報が通報される。

(2)監視センターは異常情報を受信すると,コンビュータからの情報

を基{C,事業所忙待機するサービスマンに出動指令と作業指示を行ら。

(3)サービスマンは,直ちに現場に急行し異常を確え忍するとともに,

応急処置を行い事態の拡大防止にあたる。

(4)サービスマンは異常事態の内容に応じ,契約先力卦旨定した緊急連

絡先ヘ異常内容を監視センターを通じ連絡する(報告書は出動のつど

提出する)。

5.1.3 監視機器の点検

設備監視,制御開速機器が正常動作するよ5技術者を派遣し,機能

,点令発をイ丁う。

5.2 警備業務

5.2.1 監視体制

次の体制にて讐備監視を行う。

(1)監視センター(綜合警備保障(株)のガードセンター)で,警備対象

で発生する異常事態を24時問監視する。

(2)迅速なサービスを行うため,各地域ごと忙設置された事業所{て

ガードマンを待機させるとと、忙,パト0ールカーを巡回させ,異常事態

の発生忙備える。

5.2,2 異常発生時の対応

契約先の警備対象に異常事態が発生した場合は,下記手順忙て対応

,、る。

(1)警備関係の異常が発生すると監視センター忙契約先建物番号と

異常情報が通報される。

(2)監視センターは異常情報を受信すると,最寄の事業所忙待機す

るガードマン及び巡回中のパトロールカー忙出動指令を出す。

(3)ガードマンは,直ちに現場忙急行し異常事態の確認をするとと

も忙,事態の拡大防止にあたる。

(4)ガードマンは異常事態を確認後,必要忙応じ関係機関(警察署,

消防署など)ヘ緊急出動要請を監祝センターを通じ行う。

(5)ガードマンは異常事態の内容に応じ,契約先が指定した緊急連

絡先ヘ異常内容を,監視センターを通じ連絡する(報告書は出動のつ

ど提出する)。

5'2.3 防犯監視機器の点検

防犯センサなどの防犯関係機器が正常動作するよう技術者を派遺し,

機能点検を行う。

監視サービスはエレベーター,空調・冷凍設備及び給排水設備などビル設

備の異常監視,自動発停制御,計測記録を行う設備監視業務と,ピ

ルの異常侵入及び火災などの監視を行う警備業務に分かれる。設備

監視業務は菱電サービス(株)が担当し,警備業務は綜合警備保障(株)

が担当する。監祝サービスの内容を設備と防犯,防災に分けて以下忙

説明する。

5.1 設備監視業務

5.1.1 監視体制

(1)監視センター(菱電サービス(株)情報センター)で,監視対象設備

で発生する監視項目の異常を24時問監視する。

(a)異常を受信すると専用コンeユータ《MELCOM 70》により,

最寄の事業所,ビル所在地,白レ仕様及び過去の故障経歴をディス

づレイし,迅速な出動指令と適切な作業指示を行う。

化)直接通話付きの場合,エレベーターKかん詰め故障が発生する

と,かビ内乗客からのインターホン呼出しにこたえ,乗客と直接対

話して救出状況などの説明を行い乗客の不安を和らげる。

(C)計測ロギング(《メ1レセントリーⅡ》)付きの場合,計測対象設備

の計測データを,コンピュータ{て記録保管するとともに,定期的にづ

リントアウトし契約先に提出する。

(2)出動体制

5 監視サービス

三菱ピル遠隔監視シフ、テム《メルセントリー》・中谷・蒲原・徳井・杉山・宮田

、.゛"、^^^、/J、昆"J^鬼、""^^、.i

以上,三菱ピル遠隔監視システム《メルセントリー》の概要忙ついて紹介

した。低成長時代忙おいて白レ管理費低減の要請はますます強まる

傾向にある。このシステムは,経済的ビル管理のシステムーつとして

十分期待に沿うものと確信するとともに,今後、更に社会的二ーズ

に対応したシステムを開発してゆく所存である。(昭和58-8-29受付)

6. む す び
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光技術応用ビル管理システム

現代社会において,ビルはあらゆる活動の場を提供しており,社

会.経済の発展とともに,ビjレの大形化・多様化が進んでぃる。そ

れ忙伴って,白レの安全性・居住性の向上を図るために,多種多様

の情報が必要巴なっている。そ1,て,それらの情報システムが混在し

ているのが現状である。

これらのシステムを集約し,情報システムの効果的運用を図るとと

もに,工事応工上の省力・省スペースを実現する必要がある。また,

ピル内における省丁ネルギーの要求は今後ますます強まると考えられ,

各設備の,ち密な制御が必要となってきてぃる。そうした状況に対

処するため,光ファイパ通信技術を応用して,ち密・多機能でフレキシ

ビリティに富み,コストパフォーマンスの良いビル管理システムを開発した。

この光技術応用白レ管理システ△は,(財)光産業技術振興協会から

の委託を受け,当社が東京芝浦電気(株),古河電気工業(株),富士

通(株)及び鹿島建設(株)の協力を得て開発したものである。開発し

たシステムは,東武東上線柳瀬川駅前の志木ニュータウン鹿島白レ(地

下1階,地上7階,延ベ床面積 18,884m.)に設置されてぃる。

まえがき

藤原謙
*

斉藤正光、

ビルの省 1ネルギー設備(ソーラ・ソル1アシステム*りの運用状態を ITV監

視する。

(3)多目的情報系

将来, CATV などの画像サーピス・各種ビル内連絡網・オフィスオートメ

ーション(OA)などの多目的な用途に使えるための伝送系を準備して

おく。

3情報系巴も,伝送路忙光ファイバを,分岐にスターカづラを用いた

スター状光伝送系を採用τ.ており,次のような特長を、つている。

(1)パ,,シづなスター状光伝送系を採用し,各階に光の端末を設置

しているので,将来の機器の移設や増設K対処できるよう,柔軟性,

拡張性に富み,かつ信頼性の高いシステ△となっている。

(2)耐電磁誘導雑音性に優れているので,白レ設計・施工上の拘

束条件が少ない。

(3)各階の白レ管理システム機器ヘ中央監視装置側から集中給電し

て゛るので,各階で電源トラづルがあって停電して、,システ△ダウンを

生じない。

(4)集中給竃用電力線と,信号伝送用光ファイバ6本を一体化した

電力・光複合ケーづルを使用するとと,及び他の電力線との近接併設

によって省スペース(約釦%のスペース減少),配線工事の簡略化に役

立っている。

従来の銅ケーづルの信号線は,安全法規上,電力線とは複合ケーづ

ル化できな仏。また,電力線K信号線(銅ケーづル)を併設する場合

は,30cm 以上(架空布設)籬して布設しなければならないなどの

規定(電気設備技術基準)がある。しかし,光ファイバは絶縁物であ

り電磁誘導を受けないととから,電カケーづルとの一体化及び他の竃

力線と近接併設が可能となっている。

(5)伝送系が十分広帯域(125MH.以上)であるので,将来の拡

張に伴う伝送容量増加に対1"ても十分対処できる。

(の省エネ1レギー設備の,ち密な監視制御を行い,省エネルギー効果

を向上させている。

3.2 システムの構成

システムは前述したように,監視制御情報系・映像情報系・多目的情

報系の3情報系から構成されている。各情報系は,図 1. K示すよ

うに,それぞれ1台のスターカづラから各階ヘ入力用・出力用各1本

ずつの光ファイバを延線してある。光の分岐を行うスターカづラを介し

て,どの階同志でも通信できる伝送系になって込る。全系の更に詳

細な構成図を図 2. K示す。光伝送路は,3情報系と、各2本の光

フ,イバを用い合計6本の光ファイバを,竃力線(3心→と複合化して

1本のケーづルにまとめ,各階のりモートステーション忙接続されている。

リモートステーシ,ン(RS)は,各情報系の光伝送路の入出力端子である

光コネクタ(コネクタパネル CP 忙 6極)を収容している。

光ファイパ通信は,従来の銅ケーづルを用いた通信に比ベて,次忙述

べるような優れた特長をもっており,多くの分野ヘの導入が精力的

K進められている。

(1)電磁誘導を受けない。

光ファイバは絶緑物価'ラス又はづラスチ,ク)であり,竃磁誘導を受け

ない。したがって,高電磁界環境における誘遵雑音や雷などの影縛

を受けず,高品質の情報伝送が可能である。

(2)軽量,細心である。

光ファイバは,太さ約 0.1mm と細いので,軽く,布設が容易であ

リ,省スペースの効果がある。

(3)広帯域・高速伝送が可能である。

広い周波数範囲の伝送が可能であり,大容量通信忙適してぃる。

(4)低損失である。

数km~数十kmの無中継長距部伝送が可能であろ。

(5)資源問題がない。

銅のような資源問題がないため,今後ケーづルの低価格化も期待でき

る。

川健

2. 光ファイバ通信の特長

^**

・蟇目義手U、"

3.1 システムの概要

このシステムは下記の3情報系で構成されて込る。

(1)監視制御情報系

受変電設備・照明設備・空調設備などの白レの諸設備の集中監視制

御を行う。

(2)映像情報系

3 システムの概要

42(78の*情報電子研究所
U.、1.
^.1、 コンピュータシステ△製作所林鎌倉製作所

注剖ソルエアシステ△(S01・oit sy.t.m):太陽熱並びにふく射放

熱を利用した空気熱源ヒートボンづシステム
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4.各情報系及び光伝送系

4.1 監視制御情報系

監視制御情報系の基本構成を図 3.に示す。中央処理装置(CPU)

《MELCOM 35C-50/A2100》とりモートステーシ.ン(RS)問を,光フ

アイバを伝送路とした光伝送系で接続し,集中監視制御を行う構成と

CPU架

監視制御卓
ー'「

システム

タイプライタ

(b)スーパ熱源系統図

M350-50/
A2100

中央処理装置

ロギング
タイプライタ

キャラクタ
ディスプレイ

_____1

キャラクタ
ディスフレイ

固定へッド
ディスク

装置

なっている。

中央処理装置Kは,各種づ吋'ラム及び各種データを格納する固定

ヘ,介'ディスク(容量IM バイト),中間媒体メモリとしてフレキシづルディスク

(容量約 243K バイト)が各2台,ビル管理データを日報,月報として

印字するロギングタイづライタ,アラームなどの各種記録を行うシステ△タイづ

ライタ,各種状態表示や各種操作を行う牛ヤラクタディスづレイ(CRI)が接

続されてぃる。 CPU ・ディスク及び光伝送系機器のス

ターカづラを収容した架を図 4.忙示す。

この情報系とビル設備との接点は,りモートステーショ

ン(RS)である。 RS は各階K設置し,ピル設備の監

視信号の入力(取込み)及び白レ設備ヘ制御信号の

出力を行う。 RS に取り込まれた白レ設備の監視信

号は, RS内の光送受信器で光信号に変換され,光

伝送系を伝搬し,伝送制御装置忙達し光送受信器で

電気信号忙戻しCPU に入力する。そして, CPU

で処理し,マンマシン系機器である CRT,タイづライタ

などに設備状態,故障状態として出力表示する。次

忙これらの情報を、とK,設定変更などの指示の必

要なものにっいては, CRT のライトペン操作にてビル

設備の制御を行う制御イ言号を発生させる。

この制御信号は,上述の監視信号とは逆に伝送制

御装置,光伝送系を介して RS 忙達する。そして,

RSから制御すべき白レ設備ヘ出力する。 CPU と R

S 間の伝送方式はボーリングセレクティング方式であり,伝送速度は朝

Kbls(千0ピット/秒)である。

このシステムが導入されたピルでは,ソーラシステ△,ソルエアシステムな

どの省1ネルギー機器を遵入するなど種々の試みが実施されている0

そこで,この情報系がっかさどる設備管理においても省 1ネルギーの

ための監視制御,及び設備効率改善のための各種演算処理.データ収

架K力を入れてぃる。そして,マンマシン系では,その主要機能であ

る CRT オペレーシ,ンのために, CRT 画面70枚(受電スケルトン,スー

パ熱源系統図,空調系統図,排煙設備系統図など)を装備している0

それらの CRT画面上忙おいて,機器選択,設定変更などの設備機

器制御操作をライトペン忙て容易に行らととができる。 CRT画面の

例を図 5.に示す。監視制御情隷系の中央監視制御機能を表 1・に

示す。監視制御点数は入出力合わせて 1,160点で,その内訳を表 2・

忙示す。

フレキシプル

ディスク装置

伝送制
御装置 監視制御情報伝送系(光伝送系)

^^

為梦
ス汐t・「力ワラ架

監視制御信号

図 3.監視制御情報系の基本構成

リモートステーシヨン

(RS)
#1

轟一

CPU架

ー'゛ー

リモート
ステーション

(RS)

デ'キスク架

゛一
葺毒蒙糞

"

'ゞ

監視制御信号
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図 4. CPU,ディスク,スターカづうを収容した架
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(a)排煙設備系統図

図 5. CRT 画面例
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項 目

1

能

状雄故障監視,日椴作成,ソーラ・ソルエブデータ計測,述方手動

制御,スケジュール制御,外気取入制御,電カデ,ンド制御,蕪効

電力制郷,グラフ H ツクパネル表示,りモートステーシ,γの監視

中央監視制御機能

項

仕

目

入出力信号

表 2.監視制御点数

フナログ入力

ディジタノし入力

様

デ'ジタル出力:入/切発停出力

電圧,電力,温湿度入力

トリソプ,故隊,以態入力

4.2 映像情報系

映像情報系は,図 1.及び図 2.に示したように,屋上の省 1ネルギー

設備であるソーラコレクタ,ソル1アパネルを島全視するカラーカメラの映像と,

地下1階K設置してある氷蓄剣艦iMの氷の状態を監視するカラーカメ

ラの映像を,61塔に設置されたモニタ制御卓のカラーモニタによって監

視する構成になっている。伝送される信号は,上記の映像信号の抵

かに,モニタ制御卓からカメラの選択,各カメラのフォーカス,ズーム,首

号

パルス人力:電力鼠,流量入力

アナログ出力:グンノ{開閉出力

内 容

項

ブレ

200 占

640 肖

(+子縮 112 点)

2"点

(+子備 80点)

48 /1i

.先1舌

振りなどの制御を行う制御信号がある。

なお,映像信号に制御信号が加わって映像信号の信号対

雑音比(S1Ⅳ比)が劣化しないように,スターカづラ内を映

像信号と制御信号を逆方向忙伝送して込る。この映像情報

系においても,スターカづうを用いたスター状光伝送系を採用

しているので,1TV設備の増設・移設に対しても容易忙

対応でき,将来,防犯などの監視用ITV伝送、可能であ

る。映像情報系の仕様を表 3.に示す。

4.3 多目的情報系

ビル内の情報伝送としては,前述したようなビル諸設備の

監視捌御の情報と,映像監視の情報のほかに, CAIVな

どの画像サービス,ビル内の各テナントへの連絡網,オフィスオー

トメーシ.ン(OA)機器問の伝送などが老えられる。そこで,

将来,上記の用途及びビル内光伝送の有用性検証実験など

多目的に使用できる光伝送系を淮備した。光伝送路の構成

は,他の情報系との集約化,柔軟性の点からスター状光伝

送系とした。

4.4 光伝送系

画

ビ受像方式

表 3.映像情報系の仕様

像

岱号対雑音比(映像)

目

解

僧号伝送方式

像

制御僧

力

信号六、j 雑音比(制御)

遠隔操作方式

NTSC カラーテレEジョγ方式

仕

方式

水平中央にて250本以上

クス形マルチモード石英ガラスファイバである。コア径は,接続ロスの低減

と,光送信器の光ファイバ内光出力を大きくするために 80μm を採

用した。

光ファイバの接続は,りモートステーションにおける光コネクタ接続(光

伝送系の入出力端子となり着脱可能)以外の部分では,熱融着によ

るスづライス接続(永久接続)とした。各情報系で分岐に用いたスタ

ーカづラは,入力端子数10,出力端子数10 の10分岐のものである。

平均挿入損失が 14.1~15.3dB (分配損失 10dB を含む),挿入損失

のばらつき幅は士1、~士1.5dB て、ある。スターカづラを図 7.忙示す。

監視制御情報系の光送受信器(EI0,0IE)は,発光素子忙発光

ダイオード(LED,発光波長 0.8μm 帯),受光素子忙 PIN ホ"'イオード

(PD)を用いている。光ファイパ内光出力は一14dBm 以上,最小受

40dB 以上(P-pltmS含平価値)

周波数分割多重伝送方式

様

FSK方式

30dB 以上

自照式押しボタγ選択方式

各情綴系で述ベたように,光伝送系は伝送路忙光ファイパ

を,分岐にスターカづラを用いてⅥる。光ファイバは,その耐電磁誘遵

性・絶縁性・細心性を利用して,省スペース化,施工性向上のため竃

力線3心と光ファイバ 6心(通信線)を一体化した竃力・光複合ケー

づルに収容している。竃力・光複合ケーづルの檎造(断面図)を図 6

に示す0 光ファイバの仕様は,コア径80μm,ファイバ径 125μm,伝

送損失3.4dB八如以、F,伝送帯域 50MH.・km 以上,ステッづインデヅ

17mm

注将氷蓄熱槽.ソル1アシステムの設備で,冬期は温水,夏期は

氷として蓄熱し,空調用の熱源を蓄えるもの。

光技術応用ビル管理システ△・藤原・斉藤・湯川・蟇目

'、イ、.

""乞^"ー'

電源線

(赤.白.里)

図 6.電力・光複合ケーづルの構造(断面図)
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図 7.スターカづラ(監視制御情報系,多目的情報系に使用)
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E/0
(0/E)

光コネクタスターカプラ

-14

-20

-25

-30

光コネクタ

-40

0/E
(E/0)

ーーー・イf-ーーーーーーー_

光受信器の

.ー・・ー、^、、仁ヅ,'iド
1 1既.慢卸一

距礫(40~220m)

図 8.監視制御情報系の光伝送系レベ1砂'イヤグラム

表 4.監視制御情報系の光伝送系の構成機器の設計仕様値

¥

-27.99dBm(設計最大受信レベル)

E/0

0/E

=ユ

スフライス

光送信器

光受信器

ス

ク

プ

亦

ス夕

/

接続損失

光フ

各損失仕様値

井

カプラ挿入損失生

0 .

ス

プ イノ{伝送損失¥ノ

損

光フ丁イパ内光出力

失

豊'

最大

,」、

受信可能光入力範囲

最大 0.3dB,最小 0.05dB

線時,
インド線により工フレックスの開口を閉じる。

(80φ)割入れ工フレックス

光送受信器仕樺値

IdB,最小 0.3dB

最火

血
分配損失 10dB を含む

光フ丁イパ(損失 6dBlhn

最長 220m,最短杓m

¥*

ケ

光

最大 1.22dB,最小 0,24 dB

リdB,最小

信光入力は一39dBm以下である。映像情報系の光送受信器(EI0,

0IE)は,発光素子に LED (発光波長0,8μm帯),受光素子にアバ

ランシェホトダイオード(APD)を用込ている。光ファイバ内光出力は一U

dBm以上,最小受信光入力は一36dBm (映像 SIN 42dBm)以下

である。

監視制御情報系を例忙とって,光伝送系の回線設計と構築後の結

果について述ベる。監視制御情報系の光伝送系の構成機器の設計仕

様値を表4.忙示す。この設計仕様値に基づく光伝送系のレベルダイヤ

グラムを図 8.1て示す。そして,同図中に構築後の光受信レベル(測定

値)を示す。この受信レベルは,各りモートステーション(RS)及び CPU

架(図 2.)の光受信器(0母)における受信光入力であり,光受信

入

つりポルト

力

00

器の受信可能光入ブJ範囲忙収まっている。マージンは 7.76dB 以上確

保できている。

設計値より大きなマーづンが得られたのは,光送信器の光出力が設

計仕様値より約 2dB大きくなったこと,スターカづラの挿入損失が最

大値で 15.4dB と設計仕様値(最大 17dB)より 1.5dB小さくでき

たととなどによる。他の情報系については,伝送系のマージンが5

dB以上硫保できている。

5.電力・光複合ケーブルの布設工事

篭力・光複合ケーづルの布設工事は,この白レ管理システムの各機器

を設羅する機械室の位置と,配線ラ,,クのf立置及び電力・光複合ケ

ーづルに加わる張力が 10okg以下になる条件を考慮して布設ルート

を決定し実施した。また,電力・光複合ケーづルが布設時に急峻忙折

れ曲がって小さた曲率となり,光ファイバ断線を生じないように,曲

がり部忙割り入れ工フレ,ゞクス(80mmφ)を用いて曲がり部の防護を

行った。ケーづル布設曲がり部の防護方法の例を図 9.に示す。

6.むすび

光ファイパの広帯域性・低損失性・耐電磁誘導雑音性などの優れた情

報伝送特性及び軽量細心.仏う特長を,白レ管理システムに適用し,

白レ管理の機能拡大・高信頼性の確保・省エネルギーといった最近の

ビル忙おける要求に十分対処できるシステムを開発した。光技術を

応用した本格的なビル管理システムは,世の中で初めてのものである。

開発は昭和58年3月に完了し,現在稼鋤中である。

終りに,このシステムの開発忙あたり,多大な協力をいただいた

(財)光産業技術振興協会殿,鹿島建設(株)殿及び関係各社忙対し,

深く謝意を表する次第である。

13dB

光ファイバケーフル

図 9.ケーづル布設曲がり部の防護方法の例

-14dBm 以上

-24dBm(以上)~-39dBm(以下)

股計偵)

-39dBm 以下

＼
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日本道路公団納め中国自動車道
牛頭山トンネル換気制御システム

1.まえ力ぐき

我が国の高速道路トンネルにおいては,種太の換気方式が適用されて

おり,大別するとトンネルの延長方向に換気を行う縦流方式,トンネル

の断面方向に換気を行う横流方式及びそれらの組合せである半横流

方式がある。最近の傾向とLて,横流・半横流方式に比ベ建設コス

トの低減が可能であるなどの点から,縦流方式が主流を占めてきて

いる0 縦流方式は,換気制御上の問題があるが,最近の予測制御を

始めとする換気制御理論の発展と,それを実現するコンピュータ,づロク

ラマづルコントローラなどのハードゥエアの進歩忙よりその適用純囲が広が

つてきた。

日本道路公団は,中国自動車道千代田~鹿野問の 2,ooomを超え

る長大5トンネル K,縦流換気方式のーつである立坑染中排気方式を

採用し,三菱電機(株)は,そのうち最長の牛顧山トンネル(3,573m)

に,換気制御システ△を含む受配電設備を納入した。三菱電機(株)が

これまで忙納入した長大トンネルの換気制御システムの代表として恵

那山トンネルがあり,との制御方式の基本的な考え方は,牛頭山トン

ネルにお込ても生かされている。しかし,恵那山トンネルの横流方式

忙対して,今回は縦流方式であると込う根本的相述があるので,本

稿でその制御内容を紹介する。

2.牛頭山トンネル換気設備の概要

2.1 立坑集中排気方式

図 1・に示すように,立坑集中排気方式は通常,文打血通行の 500~

2,ooom のトンネルにおいて採用される力式で,平常時には両坑口か

ら新鮮な空気を取り入れ,トンネル内車両忙より汚染された空気を,

トンネルの中央部付近に設けられた立坑により山上ヘ排出する。この

中川昭 長友利広、・小川 郎"・真崎和美、、・中崎勝

車道Q.=つ

Q.

トン才、ル

内交通方洵

換気方式は,車道そのものが換気風道として利用できるため,送排

気用のダクトが別に必要な横流,半横流方式に比ベ建設コストが安価

であると込う特長をもっている。

一方との換気方式は,次のよらな問題点がある。

(1)比較的長いトンネル{ておいては,空気の移動{て要する時問が

長く,換気制御システムの制御遅れが顕著となるため,煙霧透過率

(V上 Visib道ty lnd鯉)及び一酸1ヒ災素濃度(CO)などの汚染濃度

計測値に頼るフィードバック制御方式では良質な白動制御の実現が困

葵"である。

(2)自然風及び交通量が刻々と変化し,それらが換気系忙大きく

影響するため,制御の安定化が難しい。

(3)立坑の両側の圧カハ'ランスがくずれて,風の吹抜け現象が生じ

た場合は,片側の汚染された空気が次の区問{て持ち越されるので,

煙霧などの汚染濃度とう配は図 2.のよらになり,風下側て,F常忙

高濃度の汚染となる。

(4)横流方式など{て比ベて,火災時の制御が難しい。

立坑集中排気方式の換気制御を行う場合は,とれらを十分老慮して

三里=ニン Q,
仁乏= 0,

図 2,風の吹抜けが起った場合の汚染濃度分布

換気方式

一方交通

Q.~ Qヨ:風量
風の流れ=才

ンネル延長(km)

縦流

換気方式

(Q3くQ.)
風の吹抜けあり

風の吹抜けなし

(硲> Q.)

ジェットファン式
サッカルド式

立坑送排気式

半横流換気方式

05

対面交通

横流換気方式

縦流

換気方式

ジェットファン式

サッカルド式

15 2

立坑集中排気式

半横流換気方式

25

*日本道路公団

横流換気方式

1 1

1 1 1

i 1 1

3 35

制御を行う必要がある。

なお,牛頭山トンネjレは当面,対面交通トンネルで

あるが,将来一力交通トンネルとなり,この場合に

は立坑送気サヅカjレド縦流方式が適用される予定であ

る。

2.2 設備の概要

図 3.忙設備の概要を示す。

(1)換気制御設備

換気制御設備の主な機能Kついて表 1.に示す。

(2)換気機

立坑上部の換気所に制リ風機が,

3 台X280kw (ファンロ径 2,3釦mmφ)

2 台X150 k凡V (ファンロ径 1,90ommφ)

車道内K づ工,,トファン(図 4.)が,

H 台X55 kw (ファンロ径 1,530mmφ)

設置されて込る。ジェットファンは,立坑が図 3.のよ

う K,かなり東寄りにあるため,圧カハ'ランスを考え

て,すべて立坑の西側忙設置されている。

47 (785)

4

三菱電機(株)制御製作所**

図 1.各換気方式の適用延長

**

^^
^^

^^

*
二

趨
爽
馴
!
!
々
ー



(坑口電気室)

換気演算装置
(A2010)

換気操作盤

換気制御盤

(MACTUS
70の

計】則盤

(西坑口)

VI×4

O×2

WVX2

交通量

図Ⅵ^^ 陽,、

盤

(換気所)

JF-1~JF-14 Q.、8
====, WV-1

計

表 1.換気制御設備の主な機能

[コ EF-1~EF-5
' aト・牟

名

図Ⅵ

図 CO

3仁O WV

口 TC

咽・ EF

. JF

、、

換

25kl、n

称

誤1

住坑)

'罫"

Ⅵ計

C0計

風向風速計

トラフィックカウンタ

排風機

ジェットファン

3.換気設備の概要

演算

(A 201の

VI-1 CO-2

換

CO- 1 VI_3 侶1

盤

気制

(MACTUS

装 殴

VI, CO,風向風速の計測

TCデータ伝送

換

機

御

70の

気

換

(東坑口)

レギュレータノノフーードノぐプウ制御

CMT記録

注

盤

1

操

気

TC:トラフィフクカウソタ

CMT :カセット磁気テープ

風の流れ

ジャンクション

簡易伝送装置(MELFLEX 200)

電気至

能

プログラム制御

手動ノッチ(逓動)制御

火災自動/火災手動ノプチ制御

各種制限運転・連動運転

作

袖

(3)センサ

センサの種類と設置場所は次のとおりである。

(a)煙霧透過率(VD 計

トンネル内のばい煙濃度忙関する計測を行う。両坑口及び立坑の両

側の車道内に各1台(計4台)設置されている。

(b) C0計

トンネル内の CO (一酸化炭素)濃度の計測を行う。立坑の両側の

車道内に設置されている。

(C)風向風速(WV)計

トンネル内車道の風向風速を計測する。立坑の両側の車道内K設置

されている。

(d)トラフィ,クカウンタ(TC)

大形車・小形車の台数を上り下りビとに分けて計測する。牛頭山

トンネルの東方約 lkm にある広島北づヤンクション(JCT)に設置され

てぃる。 TC一次処理装置の交通量の1分問計測値は簡易伝送装

置により,牛頭山トンネル坑口電気室まで伝送される。
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火災手動パックア,プ制御
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3.1 制御モード

換気制御の主要モードを図 5,に示す。

(1)平常時制御

平常時は, TC, V1計, C0 計,風向風速計の各センサの計測値に

よる自動計測レギュレータ制御(以下,レギュレータ制御と称す)を行ら。

センサ故障が発生すれぱ,冑動副'測フィードパック制御(以下,フィードパ

ツク制御と称す)あるいは,づログラ△(パターン)制御に移行する。ま

た,フィードパック制御はレギュレータ制御との方式の比較解析用忙使用

される予定である。

との嫉か,手動のノ',チ制御(連動制御)は自動制御のパックァ,づ,

又は手動風量調整用として使用される。

(2)火災時の制御

トンネ」レ火災時の換気制御モードには,「火災自動」あるいは「火災手

動」がある。トンネル火災信号が入力された場合忙は,自動的k,平

常時の換気制御は口,,クされ,直ち忙「火災」モードに移行する。

「火災自動」モードの場合は火災信号{C対応する自動運転を行い,「火
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計}則一・、・」・^フィードバソク

自動フログラム

,,,上姦
火災一^火災自動

火災手動遉方

直,姜

「ーーーー'

図 5.牛頭山トンネル換気制御主要モード

レキュレータ

フイート

ブログラム

ク

表 2.牛頭山トンネルの諸元

遠方手動

項

車線数・交通方向

直接手動

目

トンネル延長(m)

火災自動

遼方火災手動

トンネル断面積(m勺

直接火災手動

1200
目標Ⅵ 40%

大:280kW排風機

こう配条件

1000

,」、

内

800

標高(m)

J JV ゛、冒,,,トj二、1胤

設計速度(km/h)

2車線対面通行

容

600

許容濃度

3,573

大形車混入率(%)

400

567

0.5%

1,951m

殻計交通量(台/時)

災手動」モードの場合は,いったん全機停止後,手動で火災ノ.ゞチ運

転を行うことができる。

また,「平常」ー「火災」の切換スィッチを「火災」側忙切り換える

ことにより,「火災手動」モードによる定期的な火災試験運転が可能

である。なお,「火災手動」モードによる火災ノ,,チ運転は,通常的に

はシーケンサ 1C より制御されるが,バックァ,,づとして,全りレーシーケンス

による回路も設けられている。

3.2 自動計測制御

3.1節で述ベた平常の制御のらち,最、重要な自動計測制御Kつい

200

大3,小2

0 2 4 6 8 10 12 14

ジェットファン台数(台)

交通量比(上り,下り) 4.6 自然風 om太

1.oj治

1,622m

( a )

ユ00

60

V1 409'

C0 10oppm

120OL

433

1000

目標Ⅵ厶0%

て,以下に詳細を述ベる。 ノエノ

3.2.1 立坑集中排気方式の解析
領域A^A^

2.1節で述ベた立坑集中排気方式の特徴が牛頭山トンネルでどのよ 領域日^B^

領域C^C^
う忙表れてくるか把握し,これに適した換気制御を立案するために

換気計算を行った。計算に使用した諸定数及び条件は,表2.のと 交通量比(上り,下り)( C ) 6
^

(+ は上り方式)自然風十2.5mlsおりであり,結果を図 6.に示す。計算結果から次のととがわかる。

図 6.換気計算結果(1)図 6.はⅥを一定(40%)に保ち,排風機とづエットファンを

種々の組合せで運転したときの可能交通量を示すものである。排風

アンの運転Kより,立坑の両側の汚染濃度パランスが良くなること及機同一運転台数に対し,りエットファンの運転台数が増加するにつれて

可能交通量も増加する領域がある(図 6.領域A)。これはジェットフ び立坑の風量が増加するためである。この領域では立坑集中排気の
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パターンとなってぃる。

(2)更に,ジェ,汁ファンの運転台数が増加すると急激に可能交通量

が減少してくる(領域B)。とれはジェ."ファンの昇.圧力が大きすき

て,風の吹抜けが生じ,その部分(立坑より風下側の区問)の換気

量が極端に少なくなるためである。

(3)(2)より更にジェットファンの運転台数を増加すると,再び可能

交通量が増加してくる(領域C)が,とれは風の吹抜けが生じた部

分の風量が領域Bより次第に増加するためである。(2)及び(3)

では,立坑集中排気のパターンがくずれており,このような状況は換

気制御上避ける必要がある。

(4)領域Aでは,づ工."ファン台数が可能交通量忙大きく影縛し,

排風機の効果を上まわる部分がある。また排風機の運転台数が多い

抵ど領域Aが広がる傾向Kある。

(5)排風機の運転台数が同一であって、,自然風あるいは上下交

通量比により可能交通量台数は大幅に異なり,領域A・Bの境界と

なるづ工,介ファン台数も異なるため,これらが大きな影響を与えるこ

とがわかる。したがって,制御の安定化にはこれらに対する老慮が

重要である。

3.2.2 レギュレータ制御

2・1節で述ベた換気制御システムの制御遅れの問題を解決するため

忙,交通艮データによる予測(フィードフォワード)制御を導入し,フィー

ドバック制御と組み合わせた叶'ユレータ制御を採用した。この予測制

御の杉え方を導入するとと忙より,上述の問題のほかに,交通台数

あるいは交通条件の変動に、対応できるので,立坑集中排気方式の

交通量の変動に対して不安定な点を補うことが可能である。

との低か,立坑集中排気方式の解析結果を考慮し,レギュレータ制御

を構成した。その内容の要点は以下のとおりである(図 7.)。

(1)フィードフォワード部は,過去の交通量の時系列データから ARE

勃レ山を用いて,将来の交通量を予測し,その交通量から汚染発生

量を推定することにより,必要換気量を求める、のである。

(2)フィードパック部はⅥ, C0 の計測値により,上記必要換気量

を補正Lている。とれにより,車の汚染ガス発生量のぱらつき,及

び自然風の影糾Kよる予測の誤差を補正し,より正確な制御が可能

である。

(3)上で求められた必要換気量を満足する換気機の組合せの中か

ら,デマンド制限,コスト(運転kw)を老慮し,かつ換気機の運転台

数が現状とあまり変らない組合せを選ぶとと忙より,排風機,ジェ,,

トファンの運転台数を求めるよう Kした。

(4)ジェ,,トファン運転台数の決定に当っては,Ⅵ, C0 及び風向風

速の計測値を監視して,立坑の両側の汚染濃度忙大きなアンバランス

が生じた場合には,(3)で求められたジェ.介ファン運転台数の補正を

行う。

(5)立坑集中排気で避けなけれぱならない風の吹抜け現象は,風

向風速計でとれを検知した場合に,ジェ,"ファンの運転台数を加減す

ることにより対応した。

3.2.3 センサ故障時の自動制御

このシステムではセンサが故障して、,できる限りレギュレータ制御を

維持するように配慮Lている。例えば, TC故障が発生しても, V

1・C0 値から交通量の推定を行うづログラム忙より,交通量の予測を

継続するととで,レギュレータ制御を維持する。しかし,とのような方

法で対処できない組合せでセンサ故障が発生し,レギュレータ制御が不

可能になった場合忙は,故障したセンサの種類K応じてフィードパヅク

制御又ばづψ'ラ△制御に移行する(図 8,)。

づログラム制御は,平日・士曜・日曜及び祝祭日前半・後半の5 パ

ターンの1時問ごとの排風機,及びジェットつフンの運転台数をあらか

じめ記憶しておき,これに従った運転を行う、のである。祝祭日前

半・後半の設定は,始めと終りの年月日を入力する方法をとってい

る。

3.3 トンネル火災時の制御

トンネル火災時の制御忙は,3.1節(2)項で述ベた制御があるが,

とのうち,火災自動制御の例をとり,火災時の制御の老え方を紹介

戸・""ー"「
(フィードバック部) 1

ヒ_』_゜

必要換気量
の計算

レギュレータ制御

換気機運車
台数の決定

VI(CO)
WV

排風機台数

(30分:と)

TC故障か?

50 (788)

フンス
調整

卜7

台数

(15分二と)

YES

N0

図 7.レギュレータ制御の概要

:入出力

区]

Ⅵ一2,VI-3

が故障か?

CPU演算

YES

N0

Ⅵ一1,VI-4

又はC0故障か?

レギュレータ制御

N0

YES

フィードバック制御

図 8.センサ故障時の運転
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(西坑口)

350m
←一・ー

51 (789)

350CIL^.[350m

2

(立坑)

Ii1 11

3 4' 5,6'

/1/瑶・

350m
」一ーーー』」

く二=

仏)西坑口排煙

(東坑口)

ぐ二=

2

(b)停1[

項

{・

/5/ン

目

気

十

元多
グ3/く^

EF

===>

表 3. CMT記録項目

(C)立坑西側排煙

排風機台数

内

陽・

創

ジュットフブン台数(正転+,逆転一)

V1

測

EF

C0

゛

,ノ、,ノ,
/4/ぐ^==>

(d)立坑東側排煙

(1)東(西)坑口より 350m の区問で火災が発生した場合は,

東(西)坑口ヘづエットファンにより排煙する(図 9.(a xc))。

(2)立坑の両側各々 350m の区間で火災が発生した場合は,排風

機とジニ介ファンにより立坑から排煙する(図 9.(C)(d))。

(3)それ以外の区問で火災が発生した場合は,換気機は停止す

る(図 9.化))。

なお,手動通報信号が換気制御盤に入力されたときは,平常の手

動の停止ノ,,チに自動的にいったん移行させ,操作員がITV などK

より火点を確認のうぇ,必要に応じて手動で運転を行うこと忙して

いる。

3.4 データ収集

立坑集中排気方式の解析を行うために,カセ,汁磁気テーづ(CMT)忙

表3.忙示すデータが記録できるようにした。テーづ 1巻には5分問

ごとのゞータで,約1週問分の収集が可能である。

4.むすび

中国底動車道は昭和認年3月24日に全線開通となり,本格的忙供

用が開始され,京阪神地区と北九州を結ぶ幹線として,今後ますま

す交通量も増加し,安定した換気制御及び換気コストの低減が望ま

れるものと思われる。

開通後まだ短期間であるが,レギュレータ制御は細かな'点を除けば所

期の目標を達成している。今後,3.4節で述ベた CMT により交

通量を始めとする種々のフィールドデータを収集し解析することで,立

坑集中排気方式の換気制御の確立を図って込く所存である。

最後忙,とのトンネ}レは,日本道路公団及び三菱電機(株)の多数の

関係者の尽力により完成したものであることを記し,深甚な謝意を

表する。

風向風速

TC

F

換気機電力量

ぐ=

記録量

1左乙:火災発生区問 J

図 9.火災発生区問と火災運転の関係

(e)東坑口排煙
風向 EF

ジエツトファンは火災発生

ー・・・郎1ために逆転運転する。

=ニ==)

する。

車道内の感知器により火災が検知されると,換気制御盤ヘ人力さ

れる0 この場合,火災発火点(ゾく点)に対心して換気機の運転パター

ンが図 9・のよう忙決定される。火災発生区間と火災運転の関係は
次のとおりである。

,ノ
ニ=>/6/

4

排風機
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三菱ノぐーソナルコンピュータ《MULT116》
日本語CP/M・86の特長と機首E

1.まえがき

バーソナルコンビュータの大衆化時代を迎え,その用途は大きく広がり,

その結果,だれでもが使いとなせる道具としての期待が一層高まっ

てきている。

とうした中で,我が国忙おけるパーソナルコンeユータの動向は,より

使いやすく,しかも機能の高い日本語処理に向っており我々の日

常生活忙欠かせない言語,日本語を使ってのづ0グラム作成とか,あ

るいは,より手軽な手段Kよる日本語の入力方法などの二ーズが大

きな、のとなっている。

日本語 CP/M-86*(conttol pTograTnnling for Microprocessor)

は,三菱パーソナルコンeユータ《MULT116》に搭載されたソフトゥエアと

して,本格化する日本語処理の時代忙対応できる豊富な日本語入力

機能を備えたオペレーティングしステムである。本稿では,主として日本

語CP/M-86のもつ日本語入力機能について,その特長,入力方

法,構造忙ついて述ベる。図 1.は《MULT116》の外観である。

注* CP/M-86 は,米国手イリタルリサーチ社の登録商標

よりスムーズなものとj、ることが必要であり,そのため忙は日本語入

カ,処理,出力の各方法を,業務用途に耐える、のとしなくてはな

らない。《MULT116》はこれらの要請に対応するものとして,次

の基本的特長を持っている。

(1)実装可能メモリ最大576K バイト(KB)サボートによる大きなづ

ログラム空問

(2) BASIC, C0即L, FORTRAN などの高級言語を使用可能

としたマルチ言語

(3) 640×400ドットの高分解能ディスづレイ装置による鮮明な漢字表

示能力

(4)高分解能フルカラーグラフィヅク機能

(5) 24×24 ドットインパクトナ」ンタ装置のサボートによる高品質の日

本語印字機能

(の 5インチハードディスク装置のサボートによる大容量ファイル処理

日本語CP/M-86 は,これらの機能・性能をもとに,次の本格

業務ヘの活用をねらって開発した。

(1)大企業における非定形業務ヘの対応として,企業の持っ大形

コンビュータによる大規模業務処理ではカバーしきれない分野を効率良

く処理できること。

(2)中企業,小企業における業務用コンピュータとして,安価に各

種の業務処理ができるとと。

(3)日本語教育などを含めた学校教育ヘの応用。

(4)高級づログラミンづ言語,あるいは簡易言語,各種パッケーづ類を

使用する利用者に対して,日本語処理機能をサボートすること0

(5)分散処理システ△での端末としての役割,あるいは研究者用の

パーソナルコンビュータとしての活用0

山下省治郎、・安藤澄夫、・成岡祥匡、

1

弍

,ノー1嫁'ゞ,・、券y.4y
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捷桑夛'芽工翫製多

影血t
三心

..キ

3.ソフトウェア体系

日本語CP/M一部のソフトゥエア体系は,管理づ口づラムのもとに各種

の高級言語づロセリサをはじめ,サービスづ0グラム,各種パッケージなどで

構成し,利用者は豊富なソフトゥエアを利用することができる0 図 2・

に日本語CP/M-86 のソフトゥエア体系を示す。

とこで,管理づログラムは次のづログラムて、構成する0

(1) BIOS (B郎ic lnput oUゆUt system)と呼ぱれるづ0づラムで,

周辺機器(手イスづレイ装置,キーポード,フロ.,ピ手イスク装置,づりンタ装置,

カセット MT装置)を制御する機能を持つ。

(2) CCP (console comlnand processot)と呼ばれるづ0グラ△で,

オペし一夕の入カコマンドを読み取り各種づログラムの実行,あるいはフ

アイルのディレクトリ表示やファイル各変更削除などのコマンド処理を行

う。

(3) BDOS (B郎ic Disk op.rating systom)と呼ぱれるづ0グラム

で,フロ,,ビディスク装置を制御しディスク管理機能を利用者に提供す

る。

(4)カナ漢字変換モづユール

カナ漢字変換方式による日本語入力機能をサボートするづ0グラムであ

ノぜ

瓢

. 1-1倉1ゞーご"、ル1'ーノjl、'yl'勢ン"1
'子1ξ,会,-4,,小
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52(79の*計算機製作所

点

'ψ

"゛三隙途塗'莞誘ゞゞ盆隆籍霧弐4

2.開発のねらい

ホピーあるいはマイコンマニア向けから発展したパーソナルコンピュータは,

その特性のいかせる様々の方面で,広く活用されるようになってき

ている。パーソナルコンピュータが専門家を必要とせず,低いコストでコン

ビュータの能力を大きく業務用忙活用できるという威力が注目され,

更忙各種のソフトゥエアが急速忙充実して,一層との市場は拡大の方

向K向っている。

ととで,我が国のオフィスオートメーシ.ンの特殊性を老えると,今後パー

ソナルコンビュータが業務用パソコンとして,ますます活用されてゆくた

めには,漢宇・かなまじりによる日本語処理は必要不可欠の要素で

ある。日本語処理を一層普及させるためには,従来からの英数・カ

ナ文字ベースの使用に加えて,漢字・かなまじりの日本語の使用を

一一

図 1.《MULT116》の外観
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日本語CP/M-86

管チ里プログラム

、印のものは第3者によるCP/M-86
流通ソフトウェアを>舌用する、

サービスプログラム

サフルーチン・ライプラリ

CCP

BDOS

言語処理プログラム

引OS

カナ漢字変換

(タスク・ジョブ管理)

(データ管理)

(ハードウェア管理)

(日本語入力)

基本コマンドプロセッサ
エディタ,媒体変換など

グラフィックディスプレイ

X-Yプロッタ,GP一旧など

汎用パッケージ

アセンフラ

M-BASIC PIUS

FORTRAN

CIS-COBOL

PASCAL/M-86.
MS-PASCAL、

PL/1-86、など

ることが可能,また漢字ROM(Read only M.m位y)カードによる

JIS第1水準の漢字サボートも可能。

(2)システム構成に応じて,ⅡS第2水準の漢字を使用することが

Ii丁育巨。

4.2 各種の日本語辞書

《MULT116》の日本語辞書には,カナ漢字変換時の参照辞書巴し

て,次に挙げる4種類の辞書が提供されており,豊富な日本語の入

力が可能である。

(1)国語辞書

国語辞書はカナ文字,あるいは口ーマ字読みに対応する漢字群を熟

語レベルで引き出し,選択するとき{C用込る。国語辞書には,日常

よく使われる用語で読みが最大15文字以内のものが収録されてあ

リ,1字単位の変換に比ベ使いやすくなって仏る。

御D

事務処理パッケージ

MULTIPLAN

AP-1

MULTIPLOT

DATABOX

SUPERSORT、

技術計算パソケージ

ホストインタフェース
バソケージ

WORDSTAR、

MAルMERGE、

SPELSTAR.

DATASTAR、

WORD MASTAR、

給与計算
経王里

固定資産

手形管理

図 2.《MULT116》のソフトゥエア体系

日本語 CP/M-86

販売管理

売上管王里

仕入管理

在庫管理など

数値計算

続計計算

CP/M-86

TSS端末エミュレータ

BSCファイル転送なと

「ききとる」 0 「聞き取る」

「きき、らす」 0 「聞き漏らす」

(2)姓名辞書

姓名辞書には,日常多く使われている姓と名が収録されている。こ

の辞書は,姓と名の区別をする必要がなく,姓の読みを入力し,ガ

イダンス行に表示される同音の姓の中から該当するものを選択し,引

き続き,名の読みを入力して,ガイダンス行に表示される同音名から

該当するものを選択し入力することができる。

(3)住所辞書

住所辞書は,その内容の取り出し方によって,次の2種類の住所辞

書を用意して仏る。

(a)住所(1)辞書一・・・日本工業規格σIS)で制定された JIS の

日本語CP/M-86とCP/M-86の主な違い。

1 起動時の開始メッセージが異なる。

② 日本語CP/M-86は,日本語フォント(4000字種)を標凖として持ってぃる。
③ 日本語CP/M-86は,本格的な日本語入力機能を持うてぃる。
④ 日本語CP/M-86には,日本語HELP機能がある.
⑤ システム生成における会話〆ツセージが異なる.

日本語入力機能(カナ漢字変換方式)

日本語フォント(JIS第1水凖)

日本語HELPファイル

る。

《MULT116》のソフトゥエアは,日本語入力機能を持たないオペレ

ーティングシステムの CP/M-86 と,との CP/M-86 の機能にカナ漢字

変換方式による日本語入力機能を構築した日本語CP/M-86があ

る(図 3.)。利用者のシステム構成に合わせて,システ△生成時に日本

語CP/M-86 と CP/M-86 とのいずれかを指定して,使用するこ

とができる。

図 3,日本語CP/M-86 と CP/M-86 との比較

姐 2
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図 4.日本語入力の例
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住所コード却心で.全国の地名が収録されてぃる。

(b)住所(Ⅱ)辞書・・・・・・郵便番号対応で全国の地名が収録されて

し、る。

住所辞書から引き出せる地名は,都道府県から始まって市町村ま

での地名である。

4・3 0ーマ字漢字変換

カナ漢字変換方式の一種で,ローマ字入力のため入力操作が容易であ

る0 国語辞書,姓名辞書を使用しての変換では,ローマ字列による読

みに対して,該当の日本語を選択できる。辞書なし変換では,0ーマ

字列が英大文字のときは全角のひらがなに,英小文字のときは全角

のカタカナに変換できる。

4.4 汎用性

日本語CP/M-86 の、つ日本語入力機能は,日本語処理のサボート

されている各種の言語処理づロセッサ,簡易言語,パヅケージなどに対

して,基本的にそれらのソフトゥエアの実行忙影警を与えるととなく

日本語入力を実現するととができる。とのことは,オペレーティングシス

テムのレベルで日本語入力機能がサボートされているためで,多くの

ユーザーづログう厶はそれ自身の中で独自に日本語入力のルーチンを持っ

必要がなくなったことを意味する。図 4,は,日本語CP/M-86上

で実行中の簡易言語(MUL11PLAN)と BASIC言語ヘの日本語入

力の例を示したものである。

5.日本語CP/M・86 の構造

日本語CP/M-86 の、つ日本語入力機能は,オペレーティングシステムの

レベルで笑現されていて,ユーザーづ0グラムと BDOS とのインタフェース

には何ら影縛を与えない。カナ漢字変換モジュールは,図 5.に示す

とおり CP/M-86 に組み込まれており,ユーザーづ口づラムが BDOS に

対してゞータ入力要求を出したとき,利用者はキーポードからの割込

み操作で,カナ漢字変換モジュールを呼び出し起動するととができる。

そして,カナ漢字変換モジュールの実行開始忙より,日本語入力のモ

ードとなりディスづレイ装置の最下行あるφは最上行{Cガイダンス行が表

尓され,ととを経由して該当の日本語を選択し入力するととができ

る0 とのとき,カナ漢字変換モジュールは, BIOS の機能を使って

ガイダンス行を表示したり,キーポード入力を行うととも K,必要に応じ

てBDOSの機能を使って日本語

だけを文字コードとして取り扱うものである。

《MULT116ンの日本語CP/M-86 は,英数字K加えてカナ文字

はもちろん,漢字やひらがなが取り扱えるように機能強化されて込

る。カナ文字サポートのためには,フビット ASCΠコードの 8ビット目を

バリティピットとしてではなく,手ータピヅトとして使う JIS-8 単位コード

を定義するととで,文字コードを拡張することができる。英数字,

カナ文字は JIS-8 単位コードによる 1ハ'イト(8 ビット)で表現すること

ができるが,漢字・ひらがなをサボートするとなると 1バイトではす

べてを表現することができな仏σIS 第1水準の漢字約3,000種)。

そとで,漢字・ひらがなは 16 ビット,つまり 2 ハ'イトコードで衷現す

るととでコード空間を大きく拡張し,そこへ, JIS第1水準及び第

CCP

辞書のアクセスを行う。利用者は,

日本語入力力珠冬了した段階で,キ

ーボードからの割込み操作で日本語

入力のモードから通常の英数字,

カナ文字の入カモードへ戻すととが

できる。これらの操作を,適宜,

繰返しながら日本語を入力するこ

とができる。

BDOS

.ユーザー
プログラム

通信回線

BIOS

6.漢字コード体系

米国手イジタルリサーチ社の開発した

16 ビリトマイクロづ0セリサ用のオペレーテ

イングシステムとして有名な CP/M-

86 は,本来,フビリト ASCⅡコート

(AmeriC且n standaTd code for

Informatlon lnterchange :情報交

換用米国基準コード)による英数字

ディスク装置

カナ漢字

変換モジュール

.5 V4 インチ

.8インチ

日本語CP/M-86

、7 M b5 b4

,王

.8 ドット

.16ドット

.24ドット

Console cornmand proceS50r

BヨSic Disk operatin宮 Systern

Basic lnpuvoutput system

図 5.日本語CP/M-86 の描造
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表 1.くMULT116》文字コード表(JIS-8 単位)

SOH

2

0

0

0

DLE

0

0

STX

3

0

0

DCI

2

0

ETX

4

0

DC2

EOT

0

5

3

0

DC3

ENQ

0

6

{クォーテ
ション〕

0

11

DC4

0

0

ACK

4

7

0

0

NAK

#

0

BEL

0

8

0

?

SYN

5

S

A

BS

9

0

0

3

ETB

0

%

B

10

HT

6

CAN

4

Q

&

t7'ポスト
ロワイー}

0

ザナい}

C

η

LF

5

0

R

EM

0

D

7

12

VT

a

6

S

SUB

E

P

FF

13

b

7

T

0

ESC

0

14

q

F

CR

C

8

U

*

FS

G

r

S0

15

d

9

V

0

+

GS

0

{コンマ}

H

S1

5

0

W

10

RS

tフイ十ス}

X

US

化'りオド)

U

J

(句点)

0

雪

<

"

Y

K

V

h

0

0

Z

,ノ

0

L

、、

]2

>

ア

M

X

イ読占)

?

イ

¥

13

N

)

チ

k

(中占)

ウ

0

Z

ソ

j

工.

<

厶

ヲ

アンケ
スコア〕

1n

オ

メ

ラ'

Π

力

モ

イ

ナ

0

.、,

ウ
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ク

^

^

ヌ

ケ

オ

ヨ

コ
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ノ

サ
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00
00

40

40

漠字

第2バイト

80

スペー

80

(点)

(20 OH)

ード(

C0

31

C0

140H

55 (793)

40

奇数区

7E

FF

FF

80_9E

00

16

00

2水準のすべての漢字を割り付けることが可能となる。

表 1.は JIS-8 単位コードを示したものである。との巴き通常,

データは 1ハイトで表現される英数字,カナ文字と,2バイトで表現さ

れる漢字・ひらがなとが混在するものであり,このとき両者を区別

する方注が必要となる。そとで,漢字・ひろがなを表現する2バイト

コードの第1バイト目の値が, JIS-8 単位コードの英数字,カナ文字と

重ならないよらにすると主によって,データの文字列の先頭から1バ

イトずつ読み, JIS-8単位の英数字,カナ文字のコードかどぅかを調

そうでなけれぱ,引き続く 2ハ'イトまでを 1個の漢字・ひらがなJ、ミ
,

のコードであると判断できる方式をとってぃる。

つまり,先頭バイトが 80H~9FH,又は EOH~FFH であれば,

漢字コードということになる(表 1.の漢字コード領域)。図 6.は

《MULT116>の 2ハイト漢字コード空間を示したものである。

フ.日本語入力の方法

13

40

EF

9F

F0

奇数区

図 6.《MULT116》漢字コード空問

40

偶数区

40

7E 809E

FC

9F

80

80

偶数区

FC

C0

C0

A/N文字

グラフィソク文字

特殊文字

入力文字

表 2.変換の種類

FF

FF

カナ文字

区亙区Ξ司0"
状態

ローマ井二

フ.1 変換の種類

《MULT116》の日本語CP/M一部が、つ日本語入力機能は, JIS

配列の標準キーポードから,カナ漢字変換方式によって日本語の入力

を行うととができる。とのカナ漢字変換は,辞書なし変換巴辞書っ

き変換に分けるととができる(表 2.)。

表 2.で全角文字とは漢字の文字パターンの大きさで,1文字がた

て,よと,16ドットで構成される。半角文字は英数字,カナ文字

出力文字

〔ΞΞΞ亘ΞΞ司OFF
状態

カナ文字

ロ、ー'エコで;:

全角交字

(火文字)

JIS住所コード

郵便番号

('主、0、4fgD キーの位躍を次の藷Hキーポードを上から見た1司)に万ミゴ'。

(小交字)

全角ひらがな

変換キー

全角カタカナ

全角ひらがむ

A/N側巨の

を全角の半分の大きさで表現するもので,たて,よと,16×8ドヅト
a

である。
(0)ローマ字カナ変換

フ.2 辞書の指定・変更
図 8.辞書なしの日本語入力例

日本語入力を行うとき,参照する辞書の指定・変更を行うことがで

きる(図 7.)。この操作は,通常は日本語入力を開始する際に行う (3)ローマ字カナ変換

が,適当なタイミングでこの機能を呼び出し,参照する辞書の変更を キーポードから入力された口ーマ字を,全角のカナに変換して出力す

行うととが可能である。 る。英大文字は全角ひらがなに,英小文字は全角カタカナ1て変換する

フ.3 辞書なしの日本語入力 (図 8.(0))。 0ーマ字と読みの対応を表 3.忙示す。

(1)英数字,グラフィ,,ク文字及び特殊文字の全角入力 (4)ローマ字入力の確認

キーポードから入力された英数字,記号などを全角変換,ガイダンス行上 ローマ字忙より入力された 0ーマ字列が,期待した読みになっている

ヘ表示したあと出力する(図 8.(0))。 かどぅかを,一時的にひらがなに変換して確認できる機能である

(2)カナ文字の全角入力 (図 9.)。

キーポードから入力されたカナ文字を全角のひらがな,あるいはカタカ フ.4 辞書による日本語入力

ナに変換,ガイダンス行上ヘ表示後出力する(図 8.化))。 (1)国語辞書による変換

三菱パーソナルコンピュータ《MULT116》日本語CP/M-86 の特長と機能.山下、安藤.成岡
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音

7打

カイ1

7

A

表 3.カタカナ・ローマ字対応表

イ

力

KA

CA

ガ行

ウ

キ

K1

U

力

^

グ

GA

KU

QU

KWU

E

ギ

オ

"

G1

ケ

KE

サ'行

SA

0

グ

GU

G、VU

一ノ

コ

S1

S H I

C1

K0

C0

母音

行

,イ丁

qf

y

キ+打

ス

GE

ZA

SU

ア

τゞ

.i

Z1

J1

→上

,

C0

キ+

ギ+汀

SE

TA

HYA

イ

ズ

j、打

手

ZU

ソ

キ'

ク丁打

CE

「1

C Ⅱ 1

,

S0

ギ十

HY I

ウ

DA

,、行

ゼ

GYA

ツ

ZE

キュ

ナ

TU

T S U

,プ

1

ギイ

KYU

CU

,+0

NA

^

D1

QA

HWA

GY I

ゾ

Z0

ヤ'

HA

ノ

TE

クィ

グナ打

KY E

ギ1

N1

オ

Q1

KWI

DU

,十

GYU

QYA

ヒ

卜

当コ

ヌ

ン十打

ク

H1

T0

ギ=

KYO

NU

グナ

QU

KWU

DE

ク'

BA

GYE

C工υA

QY I

〔ガイタンス行〕

考照辞書
エリγ

7

ネ

ク工

HU

F

ビ

ノ+

卜

ギ圃

グィ

NE

ジ十イ丁

PA

十行

QE

H、VE

クユ

B1

SYA

SHA

D0

C YO

C、VI

QYU

ー.、

^

ヒ

ノ

ク.

プ

HE

MA

ソイ

P1

N0

グ

Q0

HWO

ク工

S Y I

BU

、ノ十

GWU

QYE

『、

ZYA

JA

JYA

、11

B

チ十行

プ

YA

M1

"゛ユ

H0

グ工

PU

国誌、

SYU

S HU

クヨ

BE

1ノイ

G、VE

イ

QYO

ZY I

ノ臭

RA

LA

Y1

MU

チ十

人、り甜仙支(↓ 5文勺ど)

ツ弐

十

グォ

PE

TYA

CYA

CHA

SYE

SHE

ンーユ

B0

盟

" Nιh卜小んせ、、冒

CWO

リ

J Y I

ZY U

JU

JYU

寺J キイ丁

^

R1

L1

ワ

'

カリL,せい

YU

」十

、VA

チ'

ME

ーノ,

P0

デ',テ'?ヨ

TY I

CY I

S Y O

SHO

ノし

イ工

Z YE

JE

JYE

ウ一

:ノ

RU

LU

チ十

YE

工V I

チュ

N

DYA

M0

(a)ガイダンス行(国語辞書の伊D

TYU

CYU

CHU

二十打

ノヨ

1ノ

ZYO

J0

J Y O

ヨ

ウ

チ'

RE

LE

Y0

チ工

、VU

DY I

ビ+打

1 喚J'

丁YE

CYE

CHE

二+

0

コ'イ

D H I

ウ=

,t ユ

NYA

島KINOU

U(^・g刃

R0

L0

チ,

工νE

DYU

区つ・tl0匪ヲ
(C)姓名辞書による変換の例

匪.oq-0匪ヲ
(d)住所(1)辞書による変換の例

匪.ot4・t三

2ヲモhえ 3官制

熟轟放示領域

TYO

CYO

C HO

ヒ十

ヒ+イ丁

HYA

FYA

チ工

NY I

ヲ

T H I

DYE

工VO

ヒ'

ピ+打

H Y I

FY I

ヒ十

,一

NYU

BYA

DYO

、きのうここでは,(^キーは押したままである0

フ丁行

4官製 5倭性

ピュ

ヒ十

^^

HYU

FYU

ヒ'

NYE

(b)国語辞書による変換の例

PYA

B Y I

ミ十行

ヒ=

7丁

ヒ→

^ヨ

HYE

FYE

ピュ

FA

NYO

P Y I

B YU

リ,行

,ミ表示熟語数領妓

'+

ヒ

7イ

MYA

武>
B 国託、盟

ビュ

HYO

FYO

ビ=

F1

PYU

BYE

告KINOU

リ+

ヴフ汀

、イ

RYA

LYA

MY I

ピ工

゛

ヒ

1 〕

P YE

BYO

リイ

ヴ丁

RY I

LY I

7工

MYU

ヒ冒

νA

FE

々行

PYO

〔操作〕

リュ

、工

ヴィ

RYU

LYU

7オ

MYE

ν1

F0

入力領域ゆー,k肋比後,回西.{回*ーを押,。

リ一

武,

RYE

LYE

MYO

ヴ

VU

リ,

RYO

LYO

ヴ工

VE

(1亘Ξ!^)キーを押してぃる間だけ、 ひらがなに変換される

図 9.0ーマ字入力確認例

入力領域の文字詞Kかな文字列又は口ーマ字文字列)を,国語辞書を

参照して漢字文字列に変換する(図 10.(b))納イダンス行は図 10

(司の構成で,姓名辞書,住所辞書も同様である。国語辞書を用い

て熟語を引くとき,多くの同音異義語がある場合,ガイダンスの 1行

に表示されなφときは,熟語づロヅク単位,あるいは 1熟語単位で,

左右にシフトして表示することができる。

ン打

ヴォ

ν0 (2)姓名辞書による変換

入力領域にある名前(かな文字列又は口ーマ字文字卿D を,姓名辞書

で漢字に変換し出力する(図 10.(C))。

(3)住所(1)辞書による変換

入力領域の JIS住所コードを地名忙変換し出力する(図 10.(d))。

(4)住所(Ⅱ)辞書による変換

入力領域の郵便番号を住所に変換し出力する(図 10.(e))。

フ.5 国語辞書ユーティリテず

国語辞書を扱うユーティリティとして,次の2種類を提供している。

(1)ユーザー定義辞書ユーティリティ

このユーティリティは,利用者が独自の単語や文字列を国語辞書に組み

込むためのものである。

(2)辞書りスト出カユーテー庁イ

このユーティリティは,国語辞書K登録されている文字列を,ディスづレ

イ画面,あるいはづりンタ装置に出力する。

(e)住所(Ⅱ)辞書による変換の例

図 10.辞書による日本語入力例

56(794)

以上,三菱パーソナルコンeユータ《MULT116》のオペレーティングシステムて、

ある日本語CP/M-86 について,特長,機能を述ベた。パーソナルコ

ンビュータの多機能化時代を迎え,事務分野/技術分野を問わず日本

語処理ヘの期待は大きい。今後も引き続き市場二ーズの先取りをし,

日本語処理の充実に努めてゆきたい。

8. む す び
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高速大容量128KビットEPROM

1.まえがき

半導体集積回路は高速・高集積化の道を着実に歩んできたが,とり

わけメモリは集積度が1年で2倍,あるいは2年て・4倍というハイス

ビードで大容量化が進んでいる。浮遊ゲートに電荷を注入することに

より,書込みを行φ,紫外線を照射することにより消去することが

できる UV-EPROM (U]tTa violet Era訟ble ond pmg仏mmoble

Read only Memory)においても,当初容量2K ビットでスタートし

たが.現在まて・に 8K .16KU).32K巴).64KB)ビットの容量の E

PROM を開発し市場に供給してきた。 EPROM は近年,その高性

育副ヒ.信頼性の向上により1傷広くマイク0づ0セッサシスデムに組み込ま

れ,消費量は増加の一途である。

筆者らは,昭和釘年に従来製品に比ベ半分のアクセスタイムを実現

した高速64K ビリト EPROM御を本誌で紹介したが,今回更忙最新

の微細化加工技術及び回路設計上に工夫をこらした結果,高速動作

を維持した上,2倍の集積度をもつ高速大容量128K ビ,寸EPROM

M5L27128K を開発し,製品化した。 M5L27128K は,64K ビ

ツト EPROM M5L2764K と比ベると,新たな上位アドレス信号A玲

は 64K ピット EPROM の無接続ビンに割り当てられ,電源及びそ

の他のコントロール信号は全く同じビン接続忙なっており,64K ピ,ゞト

から 128K ビットへの切り換えが極めて容易なものとなっている。

したがって M5L27128K を用いること忙より,システム性能を一段

とグレードア.りづすることが可能である。

ここでは,高速大容量128K ビヅト EPROM につぃて,その製品

概要,回路構成,動作などについて紹介する。

2. M 5L27128K の製品概要

今回開発した 128K ピットEPROM M5L27128K の主な特長は次

のとおりである。

(1)大容量 128K ビ,,ト

(2)高速アクセスタイム

(3)低消費電力

外山 毅、・香田憲次、・張間寛

(6)標準 28 eン DIL (D゛址 in Lin田パッケージ

図 1.に 128K ビット EPROM M5L27128K の外形写真を示す。

消去のための紫外線透過ガ'ラスは,パッケーづ本体のセラミ.,クと一体化

し,スマートな外観となっている。

3. 128K ビット EPROM の回路構成

3.1 メモリセル

128K ビ,ワト EPROM のメモリセルは,1ピット当りー、つの FAMOS形

(Floating Gate AvalaDC11e lnjection Metal oxide semlconductor)

不揮発性メモリトランジスタで構成されている。 EPROM では既に 8K

ビットEPROMでこの構成が採用されており,高集積化の方法はま

さに回路の微細化によることになる。ここでEPROM が 2K ビヅト

から 64K ピットに至る大容量化を図る推進力となった技術的ポイント

について振り返ってみると次のようになる。

まず,2K ビ,,トから 8K ビヅトに至るには,二層ボリシリコンラ0セス

の採用忙より 2T,/1ビヅトから IT"/1ビヅト化が第一にあげられ

る。同時に Pch から Nch化も図られた。 8K ビットから 16K ビ四

トの問では,メモリトランジスタにおける二層ボリシリコンのセルファライン方

式の採用により,トランづスタの寸法の微細化が進められた。 16K ビ.,

トから 32K ビットに至るKは,パターン設計ルールをより厳しく改め,

高密度化が図られた。 32K ビ,,トから 64K ビットに至る問では,メモ

リトランジスタのチャネル長が約5μmから 3μm ヘと縮小され,高集積

化と高性能化が図られた。

64K ビリトから 128K ビヅト1C至るには,既に大きな市場鉄類の

ある 64K ピットとのづ0グラミング条件のコンパビリティを考慮し,メモリ

トランジスタのづログラミング特性を支配する基本的寸法は従来通りとし,

*

小山利弘、・安東.

16,3847ードX8 ピット構成

最大 20ons M5L27128K-2

読出し動作時最大 551mw

スタンバイ時最大 263 m工入7

高速書込み方式可能:従来の50m.パルス方式に比ベ約V6に

短縮(当社比)

高いづ0グラム電圧絶対最大定格:最大+26.5V

( 4 )

( 5 )

亀肱肱'

*北伊丹製作所

図 1. M5L27128K, K-2 の外観

'1" 4
鮎UU'

',曳・_身_甕,_泰、、、覇

宅
'+ι 1十

裁電ぢドゞ N或

ノ

^ゞJ 1咋夕 P,

,ご1イ゛;エ'魚、・ミ、と竜、、
泌1翻瓢.織考1

図 2.128K ビリト EPROM M5L27128K の顕微鏡写真
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A口
A詑
AⅡ
A9
A8
A7
A6
A5
A4

AI0
A3

A?

A1

A。

アドレス入力

チップイネーブル入力CE

トフットイネーブル入力OEアウ

プログラム入力PGM

Xデコーダ

Yデコーダ

図 3. M 5L 27128K のづ0四ク図

・ヒ索のイオソ法入によるソースドレイソの形成0 縮小 3μm MOS

・O V血トラソジスタ 0 低消費電力・高速動作

・差動セソスフソプ 0 広い動作範囲

・高耐圧 MOS トラソジスタ 0 νル絶対最大定格+26.5V

・ V卯IV叩切換回路く>読出L時 V即オープソ動作

16384語X8ビット

ROM

表 1,128K ピヅト EPROM の技術的ボイント

チップ

イネープル回路

アウトフット

イネーブル回路
プログラム回路

(512行X32列 X8)

最新の縮小投影方式露光装置の採用により,最小パターン幅2μm と

従来の等倍投影方式より格段k厳しい,マスク問位置合せ余裕により

性能を維持した上で,2倍の高集積化を図るととができた。図2

に 128K ビット EPROM の顕微鏡写真を示す。アクティづチヅづ1リアは

6.60×454 mm2 である。

3.2 回路構成

M5L27128K のづロック図を図 3.に示す。 128K ビ,ゞトは 16,3847

ードX8 ビットで構成されており,データは 17ード8 ビ',ト(D。~D分か

らなる。 16K ワードの選択忙は 14本のアドレス信号(A。~A玲)を必

要とし,アドレス信号はメモリアレーの X アドレス 9本と Y アドレス 5 本

忙振り分けられる。制御信号は,チ,づの選択,パワーダウンを制御す

るチヅづイネーづル信号(CE),出力回路を制御するアウトづツトイネーづル

信号(OE)及びづψ'ラミング回路を制御するづ.勺厶信号(PGNJ)

の 3本からなる。したがって,読出し時CE, OE の 2ラインコントロー

ルによりバス競合をさけるととが可能である。電源は 5V の直流

電源(Ⅵ。)とづ0グラム時21V の電源(V即)て唖力作する。特忙読出

し時は5V単一動作が可能である。

3.3 高性能化技術

128K ビットEPROM では,高速・低電力化などの高性能化が表 1

忙示した技術的ポイントを用いてなされている。比例縮小側により

3μm に縮小された高性能MOS トランジスタと,しきい値が低ぽ'OV

忙近い O V抗トランリスタ構成により低消費電力が得られ,更に, Xデ

コーダの非選択ラインで無駄に消費される電力をアドレス信号でデコード

することにより半減させてーる。

次に,センスアンづは従来用いられてきた電流センスタイづから,選択ビ

ツトから得られる信号とレファレンスメモリトラbジスタから供給される信号

VPP(5V,21V)

VCC(5V)

GND(OV)

Yゲート回路

を差動で増幅する差動センスア

ンづ忙切り換えられた。差動

アンづは,づりアンづ.メインアンづ

の2段朧成で順次微少信号を

増幅した後,出カパッファ回路

に読出し結果を伝える。この

結果,高速で広い読出し動作

マーづンが可能となった。

更に, EPROM ではづ口づラ

ミンづ動作時21V の高圧回路

をスィ四チングする必要がある。

高圧回路のトランリスタは 64K

ビットで導入した高耐圧構造

のものを使用しており, V即

電源の絶対最大定格は十26.5

Vに設定されている。また,

センスアンプ

及び

出カバッファ

D0 1 ?D3D4D5D6D7

トラγジスタ

データ入出力
読出し時 V即電源ラインは,

V此電源より電流を供給される構成忙なっており,標準的な条件下

では V即端子がオーづン状態で酒読出し動作は行われる。

_J

4.1 書込み

EPROM のメモリセルは,紫外線を照射した消去状態で"1"忙対応

ずる。書込みは,選択的に"0"を書くこ巴に対応し,その動作原

理からして"1"を書き込むことはできない。

書込み方法は,16K ビ.,ト以来採用されてきた方法として, V即

端子忙 21V を印加し,アドレスと書込みデータをセリトした状態で

PGM 端子忙 50mS の TTL レベルのバルスを印加する方法がある。

(CE は" L", OE は" H")既にこの方式は長いヲ瀬を示し, EPR

OMの書込み器として市販されているEPROMづ0グラマに組み込

まれて仏る。しかLながら,との 50m.固定パルス方式では集積度

の向上は即座忙づログラミング時問の増大につながる。16K ピリトでは

全ビリトづログラムするの忙約2分を要したが,128K ビヅトでは約16

分程度必要となり,大量の EPROM ユーザーにおいては,そのづ口づ

ラミングに要する時間・コストが大きな問題となってきた。この問題に

対処するため,128K ビリトEPROM では次に述ベるような高速書

込み方式を導入した。

4,1.1 高速書込み方式

図 4.に高速書込み方式のワローチャートを示す。最初に0番地を選択

する。続いて V此電源を 6V, V叩電源を 21V 忙設定する。との

状態でlmS のづログラムパルスを PGM端子忙磁功Πする。とのパルス数

は別途計数しておく。パルス印加後づ0グラムベりファイにより,データが

正しく書き込めたかどうかをチェ,ゞクする。正しく書けているなら

ば,それまでの印加パルス数の4倍の期間のづ0グラムパルスを追加パル

スとして印加する。そして次の上位番地ヘ進む。

もし,づログラムベりファイで正しく書き込めていない場合は,更忙

ImS のづログラムパルスを印加しべりファイを行5。この手順を正しく書

き込めたと判定されるまで繰返す。正しく書き込めた時点で,さき

ほどと同様に印加パルス数の4倍の期問の追加書込みを行う。ただ

し,1血S のパルスの印加は,最大15 回まで忙制限される。特に 15

回目のパルスを印加したときは,無条件忙4倍の追加パルスを印加し,

その後,改めてべりファイを行う。
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START

アドレス=0番地

VιC=6V, V1リ,=21V

アドレスをーつ進める

X=0

ImSのプログラムノUレスを印加

X=X+1

N0

X= 15 ?

N0

この番地が
かけたか?

YES

YES

4XxmSの追加ブログラムバルス印加

X=15 ?

N0

100

N0

YES

アドレスが
最終か?

YES

80

0K
注I VCC,VPPは475~525V

良品 の値であればよい。

128K ビット(及び 64K ビヅト) EPROM の高速
書込み方式のフローチャート

VCC= VPP=5,OV

図4

二のアドレス

がかけたか?

YES

以上の手順を順次最終番地(3FFF)Πまで行い,最終的に V即

V卯電源を共に 5V (4.75V から 525V の範囲であれぱよい) K

した状態で読出しチェックを行う。

との高速書込み方式忙よれぼ,各ワードに印加されるづ0づラムパル

ス幅は最小の 5血S(1ms+4×1m.)から最大 75ms(15m.+4×15

m司までの問に分布することになる。 128K ビ.,ト EPROM の場合,

131,072個のメモリトランづスタが 1チッづに集積されており,個々のトラ

ンジスタはミクロな観点から徴妙忙出来上り寸法などが異なり,それ

ぞれの書込み特性Kは若干のばらつきがある。高速書込み方式は,

この個々の書込み特性をモニタしながら,書き込みやすいピットには

短いパルスを,書き込みにくいビットには十分なパルスを臼リ川するこ

とができ,不必要な熱的・電気的ストレスを軽減しながら一方で十分

な書込みを行5ことができるという利点を持っている。

実際高速書込み方式が可能な市販のEPROMづ0グラマを用いて

書込みを行うと,づログラミング時問は個々のデバイス Kよって異なる。

図 5.に正規化したづログうミング所要時問の図を示す。ここで用いた

EPROMづ0グラマの最短書込み時問は2分弱であり,従来方式に比

ベ約 V8 忙短縮される。づ0グラミング時問は個々のデハイスに依存する

が,ほほ半数の手バイスは 2分以内に,80 パーセントのデバイスは 3分

以内忙づ0づラム可能であることが分かる。

4,1.2 高速書込み方式の留意点

前節では高速書込み方式について詳Lく述ベたが,ここではこの書

込み方式の導入に際して留意した点について述ベる。

第1に書込み時の V"電圧を,6V と通常の 5V よりIV 、引

き上げている点である。 EPROM の場合 16K ビット以降読出し時

高速大容量128K ビットEPROM ・外山・香田・張問・小山・安東

60

リード

チェック

N0

40

NG

注1

不良

20

不良

0
42 53

高速プログラム時問(mln)

図 5.高速書込み方式忙よる書込み時間の分布

(M 5L 27128K)

の V此電源の耐H乍上限がメモリセルの書込み深さに対応すること御は,

M5L27128K についても該当する。したがって,局い V卯電圧で

書込みを行い,読出し判定を行うことはメモリセルが確実に書き込め

ているととを保証する。

第2K書込み判定後の追加書込みパルス幅が印加パルス数の4倍忙

設定されてφる点である。この追加パルスは, V此が 6V での読出

し確認後更に書込みを十分深くする作用を果たす。メモリセルの書込

み特性忙着目し,それぞれの eツトに必要でかつ最適な書込みを行

つた結果,全ビヅトの書込み時問が大幅忙短縮された高速書込みは,

大容量EPROM の書込み方式として何ら問題は無く,むしろ従来

方式忙比ベストレスの軽減が期待できるなどふさわしいものと言え

る。ただし,高速書込み方式の条件は,そのメモリトランジスタのづログ

うミング諸特性を十分考慮し検討した上で最適化してあるので,図4.

に示した条件を厳格に守る必要がある。

4,2 読出し

読出しは, CE と OE信号を共に" L"レベルに設定するとデータ端

子忙出力が現れる。アクセスタイムはアドレス・ CE . OE アクセスタイムの 3

種類が定義される。標準条件におけるアクセスタイムの分布の例を図

6.に示す。 OE アクセスタイ△は 55 ns,アドレスアクセスタイムは 135 ns,

CEアクセスタイムは 165nS付近に分布のビークがあり,極めて高速読

出しが可能である。図 7. Kアクセスタイムの電源電圧依存性を,図 8

忙アクセスタイムの動作周囲温度依存性をそれぞれ示す。図より,最高

速バーリョン M5L27128K-2 では最大アクセスタイム 20onS が実現さ

れていることが分かる。

4.3 消去

EPROM を消去するには,書込み動作忙よってフローティングゲート K

蓄えられた電荷を,高1ネルギーを持つ紫外線を照射することにより
゛1

放出すればよい。 128K ビ,り卜 EPROM を消去するには,2,537A の

波長の紫外光をパヅケージ本体忙埋め込まれた透光性ガラスを通して

15W・slcm9 のエネルギー量をチ,ワづに照射すればよい。,、なわち,

12,000μWlcmヨの光強度の下で20分程度照射すれぱ,上記エネルギ

量K相当する。一般に 128K ビ,,トEPROM は上記光強度の下で

1~2分で消去チェヅクをパスするが,書込み及び読出し動作の安定

を図るため忙は,十分な消去が必要である。

6
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図 6. M5L27128K のアクセスタイ△分布図(標準条件)
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4.4 DC特性

図 9'に動作時及びスタンドハイ時の V卯電源電流の分布を示す。動

作時は 65mA 付近にビークがあり,スタンドバイ時には約 y3 にパワー

ダウンできる。図 10.忙電源電流の動作周囲温度依存性を示す。温

度係数は動作時1此2 で一1.2 血A/10゜C,スタンドバイ時1。目で一0.3

mA/10゜C となっている。図 11.に出力特性を示す。出力は規格

上ITrL コンパチづルであるが,十分な電流耶動能力を屯ってぃる。

5. M 5L2刀28K の信頼性

5.1 記憶保持

EPROMで最も重要な信頼性は,その記憶保持である。記憶保持特

性は,基本的Kそのメモリセルの FAMOS形メモリトランリスタの構造に

支配される。128K ピヅトの開発に当り,筆者らは既に数年にわたる

64K ビヅトEPROM の生産実績,信頼性の確認データを生かすべく,

消去・書込み
回数

初回

項目

表 2,消去・書込みによる特性の変化

消去必要時問

(5)

メモリトランづスタの構造は 64K ビットと同様の、のを採用した。した

がって,理論上は使用温度において100年以上の記憶保持が期待さ

れる佃)

また,書込み後のEPROMを太陽光や蛍光灯光の下忙放置する

と,それらの光の中忙含まれる紫外線忙より不要意に消去される可

能性がある。通常使用時には紫外線をカヅトするシールでガラス窓を

覆う必要がある。

5.2 その他

記憶保持以外の信頼性として,繰返して読み出すことによるホ"エ

レクトロンの注入忙よるりード手イスターづの問題があげられる。 128K ビ

ツトでは高感度差動センスアンづの採用により,読出し時にメモリトラン

ジスタのドレイン端に加わる読出し電圧は,当社 64K ピットより更に

低く1V以下忙クランづされているのでとの問題は無い。また,消

去・書込みの繰返しは,デバイスの特性に影縛を与えると予想される

が御,表2.に示すように,筆者らの実験では特に顕著な変化は認

められない。

高速プログラム時
問

(S)

ι。(AD)

(ns)

】0 回

85

ι。(CE)

(ns)

147

20 回

90

'。(OE)

(ns)

】 32

】 44

50 回

90

1001

(ns)

】 60

130

146

1"0

(n5)

55

100 回

90

160

1即

1/'cc lnax

(V)

27.】0

148

55

90

160

1/'cc lnln

(V)

65.5

132

6.むすび

マイクロづ0セッサシステムのづログラムデパヅグ用だけでなく,使φやナさ,

高信頼性に支えられてマスクROM代り忙最終製品に多数組み込ま

れるようになったEPROM は,1Cメモリの分野で大きな位置づけ

を得た。今回 64K ビットEPROM の高速性を維持しながら,2倍の

大容量高速128K ビヅト EPROM M5L27128K の製品化を行い,

市場の高集積化の二ーズにこたえることができると老える。

今後は,更に高集積化・高性育副ヒを図った 256K ピットEPROM

の開発が急ビッチで進められ,製品化されることになる。更には,

IM ビットEPROM の出現、それ低ど遠くない将来に期待される。
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VHD方式ビデオテ寺スクプレーヤー用信号系りニア1C

1.まえがき

ビデオディスクづレー卞一(VDP)は,オーディオビづユアルの新し込有望な商品

として近年大いに注目を集めているもので,光学式, CED 方式,

VHD方式が開発され発売されている。

今回VHD 方式VDP用信号系りニア1C として,映像信号処理部

41C (M51680P, M 51681L, M516部P, M 51688 P),音声信号

処理部 21C (M51686P, M51687P),トラッキングサーポ機能 IC (M

516鍵P)の 71C を開発し,づレーヤーの大幅な部品点数削減Kよる

闇い生産及び高性能,高信頼性を実現した。

2.映像信号処理用IC

図 1.にVDPシステムと今回開発したICのづ口,,ク接続図を示す。映

像信号の処理としては,ディスクからの eツクァヅづ信号が図 2.のスペ

田口欽也、.加藤喜久男、・阪口康則、・吉富正夫、

UHF

発振

クトラムを、つ周波数変調信号であるため,これを復調して複合映像

信号を得,更忙低域変換されている色信号を, NTSC方式映像信号

に戻すととが必要である。また,ディスク上の傷などによる eツクァッ

づ信号の欠落忙よる映像信号のみだれを補賛する機能も要求される0

(1) FM復調用 IC M51680P

図 3.忙M51680P のづ口、,ク図を示す。 FM検波器は周波数変調さ

れた映像信号の検波用で,クォードレーチャ方式を採用している0 これ

により, SINが良く,ピックァッづ信号の欠落時に、検波出力電圧が

大きく振幅しない利点を得ている。検波器の出力は,2端子設けら

れており,映像信号用と音声信号用と忙独立して使用できるため,

相互干渉の対策に役立っている。ド0,,づアウト検出器は,ピリクァッづ信

号の欠落のすべての状態に対し検出できるように,2種類の方式が

内蔵されている。

ーつは eツクァッづ信号のレベルの減衰を検出するもので,ピ,,クァリづ
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図 1. VHD方式ビデオディスクづレーヤーのづ0ツク図
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ビック

アッフ' 、ーー→

工

音声FM信号

V〔〔

工

リミッタ増幅器

位相器

AGC回肆
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検喜

工

土

工

安定化

電源
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63 (801)
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工
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工

図 3. N151680P のづ0,ワク図

1

局喧煮
ドロソプアウト

検出

GND

複合映像

信号

同期分離

アナログ

スイッチ

15

信号の爵ル鶚勺i咸衰量が約一80

以下となったとき,ドロ,ワづ夕6

フウトパルスを出プJする。もう・ー

つはピヅクァッづイ言号の波形が

1波抜けとなるよらな,信号

周波数の瞬問的低下を検出し

て,ドロヅづアウトパルスを出力す

るもので,ドロ,ワづアウトパルスの

出力はこれらの検出をOR回

路で合成し,パルスストレ・,チャ回

路により,検出時問を長くし

て出力する。これにより,ほ

ぽ完全な eツクァヅづ信号の欠

落の検出を而伶毛とした。

同期分部器は,復調された

複合映像信号の中から,水平

VCC

0

AM

変調器

/Vレス

ストレソチャ

回路

VCC

工

複合同期

信号

耀度信号 3,58MHZ

搬送波

図 4. M51681L のづ口,,ク図

クランプバルス

工

AM

復調器

・埀直の複合同期信号をとり

出す。この複合同期信号忙は,ディスクの偏心や回転むらによ

る時問軸のゆらぎの成分が含まれているため,後述するトラ

,ワキングサーポ用 IC N1516841、において,アー△ストレッチャ用の上ヒ

較信号巴して用いるほか,色信号処理IC M516部P でのバ

ーストゲート用同期信号などに用いられる。

(2) Y信号ド0,,づアウト補償用 ICM51681L(図4.)M 51680

Pく復調された複合映像信号には,2.56M壬hの色信号が却度

信号に重畳しているため, M51683P から出力される 2.56

MH.の色信号で,減算して遡度信号成分のみを得て, M

51681L のアナ0グスィッチ入力端子④忙与える。アナログスィッチは,

M51680P のド0ヅづアウトパルスにより切換制御されるが,ドロ

ツづアウト時の補償用抑度信号としては,アナログスィッチの出プJ信

号を被変調波とし,3.認M王丘の搬送波を外部から入力して,

AM変調器により AM変調した信号を,1h (水平時問)遅

延素子に通した後, AM複調Lて,1h遅れの遡度信号を作

ドロソフ

アウト

ノぐルス

Ih遅廷案子

GND

士
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士
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ドロップアウトノ幻レス

図 5. M51683P のづロック図

る。これをアナログスイッチのもうー'力の

入力端子③ヘ与え,端子⑤からドロ,,づ

アウト補償された輝度信弓を得る。

(3)色信号処理用 IC M51683P

(図 5.)

M51680P で復調された複合映像信号

は,容量結合により,低域の輝度信号

成分をカットして M51683P の端子①

ヘ加えられる。色信号成分の2.56MH.

は,コンバータにお込て, VCX0 からの

6.14MH.の信号と掛算され,ハ'ンドパス

フィルターを経て 3.58NIH.に変換され

る。しかL,この 3,58MN.の信号成

分は主として色信号であるが,迩度信

号の高域成分も含まれているため,ア

ナログスィリチ,アンづ,加算器及び外付け

の lh遅延素子とで構成されるくし形

フィルター回路によって色信号成分のみ

を得ている。

また,この部分でアナ0づスィッチを

ACC

検波

ACC

増幅器

LPF

358MHZ

^イ否号・

256MHZ
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Vα

輝度信号

クランプパルス

1

複合映像信号

士

工

士

コアリング回路

工

増幅器

VCC

クランプ

M51680Pからのドロッづアウトパルスにより切換制御することで,色信

号のド0ヅづアウト補償の機能、実現している。こうして処理された

3'58MH.の色信号は, ACC回路忙よって,色信号のパーストの振幅

を一定にして. M51688P の色信号加算器ヘ送っている。・一方,く

し形フィルター回路により得た 3.58MH.は,再度コンパータに入力し,

VCX0 から位相調整された 6.14MH.と掛算され,ローパスフィルター

を通して,色信号成分のみの 2.56MH.を作り, M51680P で復調

された複合映像信号から輝度信号のみを得るための減算用信号とし

ている。 6.14MH.の位相調整は,2.56MH.の減算時の位相の位置

を決めている。

ととろで色信号の2.56MH.は,手イスクの偏心などによる回転

むらの影縛を受けて,ジヅタ(時問的な信号周波数のゆらぎ)成分を

含んでいるため,前述の3.58MH.の色信号を周波数的に安定なも

のとするため,6.14MH.の VCX0 発振周波数を,このジヅタ成分

に応答させて補正している。この機能のために, ACC回路部に設

けたバーストゲート回路により,バースト信号成分を抜き出し,外部から

の基準の3,58MH.の信号と位相比較する APC検波器でエラー電圧

を発生して, VCX0 の制御電圧としている。したがってAPC回路

と VCX0回路の特性は,色信号処理機能の性能を決定する重要な、

のであり, APC引込範囲士 2kH., APCルーづゲインμβ 420Hガdeg

の特性により,良好な結果を得た。

(4)映像信号処理IC M516認P (図 6.)

M51681L でド0ヅづアウト補償された輝度信号には,ノイズ成分、か

なり含まれているが特忙高域のノイズ電圧がテレビ画面上で非常に

目立つため,高域成分についてノイズ低減の処理をする。このため

に,輝度信号の低域成分と高域成分に分離して, M51688P に入力

し,高域成分についてコアリング増幅器により,ノイズを多く含む微

小電圧を力,,トしてから,低域成分との加算により高域のノイズ電圧

を抑圧1"た輝度信号を作る。コアリンづのための低域・高域の周波数

オーパラッづ位置,コアJング量の設定などに大きな自由度をとっている。

次に,復調された映像信号の高域成分の帯域不足やコアリングによ
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増幅器

正・逆相
増幅器

フランキング

バJレス

加算器

スライス

基凖電位

アノくコン

増幅器

29

基凖

同期信号

工

加算器

2

ペデスタル
レヘル

スライス

禁止パルス

8

ドライバ

ペデスタル
クランフ

再生同期信号

データパルス

重畳谷興

伺期先端レペル

スライス NTSC

データ複合映像信号

図 6. M51688P のづ 0 りク図

電源

工

増幅器

文字データパルス

電子

アノテネータ

加算器

リ

交字フレームパルス

GND

10

同期信号

る高域の抑圧などによって映像の輪郭があまくなりがちであるため,

アパーチャコントロール回路を設けて,輪郭補償を可能としている。ここ

主で処理された信号に M516部Pで作られた3.58MH.の色信号を

加算して,バッファから出力してやることでNTSC方式の複合映像

信号が得られる。しかし, M51688P では更に外部から同期パルス

信号を得て, TV画面上に種々の情報を表示できるようた付加機能

を、つている。

ーつは,復調輝度信号が無い場合(VDPがスタンバイ状態)に,

VDPの内部に保有しているTV同期信号発生器から,複合同期信

号とづランキングパルスから, M51688P の内部で輝度信号を合成する

機能である。この合成された輝度信号と再生輝度信号とは,ビ手オヨ

ユート制御端子⑳から切換ができる。

、らーつは,画面上にデータを表示する、ので,表示する白文字

の枠の部分の輝度を下げる減衰器とデータの文字を白レベ1レで出力す

るための加算器とで構成している。これらの機能における合成輝度

信号のグレーレベル,フレーム減衰量,データ白レベルは外部で任意に設定

できるように構成している。また, M51688P には映像信号処理の

一機能として,データスライス回路をもっている。これは,ディスクの再

生映像信号の垂直づランキング部に付加されているアドレス信号を取り

出すためのもので, M51680Pからの復調映像信号を端子⑳ヘ入力

しペデスタルクランづし,この信号をスライスする基準電圧として,ペ手ス

タルレベルとデータパルス波高値のν2 の電位を設定し,入力映像信号の

振幅に追従する形式を採用したことで,常に安定で確実な手一夕を

読むことができる。

ヒデオミュート

再生色信号

合成色信号

3.音声信号処理用IC

音声用の信号は,ディスクからのビ.,クァヅづ信号を M51680P によっ

て FM復調された時点で,3.43MH.と 3.73班1.のFM変調され

た二つの音声用FM信号が得られる。これを更にFM復調して,

声帯域の信号が得られるが,ディスク K記録された信号は DE(Dyna・

miC 松nge Expanslon)方式による音声雑音除去の前処理がされて
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士
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図 7. M51686P のづ口,ワク図

19

電子
ホリウム

盲声信号入力(L)

ディエンファシス

VCC

8

電子
ホリウム

(2)音声スィ四チ1CM51能7

P (図8.)

2チャンネルの音声信号は,モノ

ラル,ステレオ,バイリンガルのモー

ドで記録されている。これら

の音声信号を任意に選択する

ため,入力のバ,ワファアンづの後

段にアナログスィ,りチ回路を設け

ている。出力のバ,ワファ回路は

同時にミュート機能ももってお

リ,ミュート制御信号によって

通常の音声ミュートが鋤くぱか

りでなく,電源のオン/オフの

検出回路からのミュート制御信

号によって、良好に働くた

め,セヅトの品質向上に大きく

役立っている。

一方,アナログスィヅチ回路の

出力は,竃子ポリウ△を経てへ

四ドホンアンづに接続されて仏る0

このへッドホンアンづも同様な ミ

ユート機能を、ち,かつ直接ヘ

ツドホンを耶動することが可能

な回路構成となっている。更

にアナ0グスィッチの制御入力の

デコーダ回路からは TV音声

多重エンコーダ用IC M51643L

のステレオモード制御信号が出力

されている。

4、トラッキンクサー

工

音声信号出力

VCC

+

( R)

ディエンファシス

ミュート

回路

呈吉ノ・、イ昌'号

出力

凖電原

R ミュ

いるため,再生側の処理をして二つの音声信号を得る。

(1) DE方式ノイズリダクション1C M51686P (図 7.)

音声信号の雑音抑圧と大きなダイナミ四クレンジを確保するため,音声

FM検波器で復調された音声信号は,大信号レベルでは圧縮され,

また信号周波数に依存してレベルが変えられており,更に信号レベル

の変動に対して,音声レベルの制御の応答時定数が変化することを

特長とする DEシステムにおいて,再生時の音声信号処理を M51686

P て、行っている。

音声信号は電子ポリウム回路て、信号レベルが制御されて,手イ1ンファ

シスを経て出力される。電子ポめ厶の制御は,入プJ信号を高域側と

低域倒ルに分けた信号成分のレベ」レに依存して,それぞれの特性を

もった制御電圧を検出し,加算して更に電圧一電流変換により行っ

ている。 M51686P は 2チャンネル分の機能をもって,チャンネルバランス

を安定に得られながら,かつチャンネル問の干渉を極力小さくしてい

る。

ト制御

電子
ボリウム

モード切換
論理回詩

GND

ミ ユート

回路

5

ヘッ Fホン

ミュート画真

ド制御モードモ一

A 制御B

電子
ボリウム

ヘノドホン

ミュ】卜偶魯

音声多重エンコーダ
制御出力

M51687P のづ口,ワク図図 8.

音声信号出力

(L)

電長オン・オ
ミュート検出

゛、ソ ドホン出力

( R )

オフミュート

信ち

ボ用 IC M 51684P

(図 9.)

VHD方式のピックァヅづ部の特

徴が.溝なし静電容量方式で

あるととから,ピ,ワクァッづ用の

針をディスク上の信号が記録さ

れている部分ヘ,正しく位置制御する必要がある。このトラッ牛ング

のためにディスク上には,映像音声信・号ピ,り卜の両サイドに,トラッキン

グ信号のピットが記録されている。この信号は jが=5Ⅱ頃.と jが

=716顧.で更にディスクの 1回転を検出するためのインデックス信号

j那=275kH.があり, eツクァッづからのトラ,,キング信号は, M 51684

P の端子⑦から AGC回路に入り,りミ.,夕回路を通してから jがと

j皿の同調回路に接続され, f皿とメルの信号レベルの和によって

AGC 回路の制御ヘフィードバックされている。

リミッタ回路は,ディスク上の傷などによって発生するノイズを抑え

るためのもので,通常のjがメ那の信号レベルが入プJされていると

きは,りミット動作はしないよ5 に設計されている。同調回路で選択

増幅されたfかと f那の信号は,トラック切換用のスィヅチ回路を通し

たのち. AM検波される。 AM検波された fがと fア2 のレベル差を,

IC外部に設けたエラー増幅器によって, eツクァ,,づ用金十のトラッ牛ング

制御に使う。また,ディスクの回転位置検出用f那はAGC回路から
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ビツクァップ信号
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VCC
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増幅器

切換バルス

趣圧
回路

トラック

AGC検波

゛

リミッタ

分岐して, j'那同調回路で波形成形して同期パルスを作っている。

M51684P には,アームストレッチ卵動用の検出回路、内蔵している。

との機能はディスクの回転むらに対L,ピヅクァ,,づ用の針を前後して

やることで,ディスクと針との相対速度を可変して,再生映像信号の

時冏轍の補正をするものである。 M51680P で同期分離された再生

複合同期信号をりセ,,トパルスとして端子⑳ヘ入力し,端子⑳の外付き

抵抗と端子⑳の外付き容量による台形波を作り,づレーヤー内に用意

された,基準同期信号発生器からの水平同期信号のパルスにより,

台形波の立上り傾配部の電圧をサンづりングするととで.時問のずれ

を電圧に変換して,アームストレ,,チ駆動回路ヘ供給する。

同調

増幅器

/P.

トラッキング

同調増幅器

U門)

同調

増幅器

/P.

GND
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図 9. M51684P のづロリク図
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1
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工

工

基凖水平

同期信号

トラッキング

制御信号

工

十

アーム

ストレッチ

5.むすび

VHD力式ビデオディスクづレーヤーの新発売にあわせて,とれら7品種の

VDP用第・一世代の IC を開発し,セットの部品点数削減,高性台副ヒ

ヘ寄与することができた。今回のIC開発では, VHDシステムの性能

追求と,1C設計とが並行してなされたため,各ICヘ取り組む機能

のづロヅク分けなども含め,いかに IC化を成しとげるかが大きな目

標であった。今後は, VHDシステムの十分な理解の上に立って,よ

り高性能化,部品点数削減化を成す,第二世代の大規模化ICヘと

展開して行くものと思われる。

アームストレッチ

制御信号
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特許と新案有償開放胤川胤《◎》》川川川

この発明は,1レベーターの故障を自動的に検出して外部に通報する

装置に関するものである。エレベーターの故障は従来,利用者が発見

し管理者に通報したり,乗客がかごに閉じ込められたときはかビ内

の通報釦を押して通報Lたりするの力如.頭である。このため通報が

遅れたり,いたずらによる無用な通報が行なわれることがあった。

この発明は,乗場又はかビの呼び発生から一定時問内に戸開きし

ない等の1レベーターが所要の動作をしないときに動作する故障検出

装置と,かビ内に乗客がいるときに動作する乗客検出装羅と,この

エレベーターの故障自動通報装置

有償開放につぃてのお問合せ先三菱電機株式会社特許部 TEL (03)218-2136

この発明は,異常の発生時に 1レベーターを終端階に安全に停止させ

る装置に関するものである。

停止中の 1レベーターは巻上機が竃磁づレーキのばね力によって制動

され,起動時忙づレーキコイルに通電されて解放される。しかし,停止

中のエレベーターが起動したときに電源ヒューズの溶断,運転用電磁接

触器の不良等の異常により巻上機にトルクが発生せず,一方,制御

回路は正常であって竃磁づレー千が解放されたときには,かごとっり

合おもりのうち重い方が下降し次第に増速して昇降路の緩衝器忙激

突する事故となる。

この発明は,かビが昇降路の終端に接近したときに動作する終端

(特許第840602号)

乗客検出装置の動作中であって戸閉め後の一定時間内に戸開きしな

いときに動作する乗客閉じ込め検出装置とを設けた、のである。そ

して,これら検出装置の動作の組合せ忙よって乗客のいな仏故障か,

乗客が閉じ込められた故障か等を区別して自動的に通報するように

したものである。これによって管理人はかご内に乗客が閉じ込めら

れたときには直ちに乗客救出の処置をすることができ,乗客に迅速

な救出を通知して安心させることができる。主た,いたずら忙よる

故障通報が解消されるので管理人の負担を軽減する列J果がある。

発明者

エレベーターの安全装置(特許第Ⅱ13062号)

矢周夫・寺山佳佑

階区問検出器と,各階K設けられてかビが指令された目的階の手前

忙達すると動作ナる減速位置検出器と、各階に設けられてかビがそ

の階っ所定範囲内にあるときに動作する各階区問検出器とを設けた

ものである。そして例えば終端階区問検出器が動作し,終端階の減

速位置検出器が動作していないときには,1レベーターを急停止させ

るようにした屯のである。これによって,異常により,巻上機のト

ルクが発生しない場合に,かご,つり合おもりのい,'れかの重一方

が下降し,運転指令方向と逆方向ヘ走行した場合でも終端階を行き

過ぎる前忙急、停止させて緩衝器との衝突を防ぎ,乗客の安全を保つ

ととができる。

発明者 野木寸正実

67 (805)
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特許と新案1^11棚脚脚WN団朋川W脚脚

この発明は,溶断開始までの電流を低電圧電源から供給し,アークが

発生して遮断動作する期問の電力を高電圧電源から供給するととに

よって,極めて小さな設備と電力で大容量ヒューズの小電流遮断試験

を行うよ 5{てしたものである。

図 1,において,最初は図示右側の低電圧電源から複数個の可溶

体からなる供試ヒューズ(5)に試験電流を流す。とのときの電圧は,

試験電流を供給するに最小必要な電圧K設定される。そして,可溶

体の温度上昇による抵抗増大に応じて電圧調整暑号(フ)の電圧を上昇

させて電流を・一定に保持する。しかし,各司溶体に特性上のパラツキ

があるので可溶体に溶断が生じると時差を生じて,溶断し,図 2.

に示すよう忙階段状に電流が漸減する。そこで,1本目の可溶体が

溶断を開始した図 2,に示す時点0を検出して図 1.の図力佐側の

ヒューズの小電流遮断試験方法 (特許第917302号)

有償開放にっいてのお問合せ先三菱電機株式会社特許部 TEL (03)218-2136
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忍・笹本栄者秋定三津男・太田

高電圧電源から正規の試験電圧・電流を供給すると,全可溶体が溶
断.発弧して,図3.に示すよう忙最初から高電圧電源で試験を行

なった場合と同じ遮断現象が得られる。

例えば,フ.2kv,40OA のヒューズに最初から高電圧を印加する従

来の方法では連続10,oookvA以上を必要とする。との発明Kよる

と,高電圧の印加時問が数秒以下となるので,ν10~ν100 の所要
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三菱カスファノヒーター GD 30A

》

燃料補給の手問の要らないことや器具のコンパクト性など、

ガスならtはの良さに加えて、灯油とガスの価格差が少なく

なったことから、特に都市ガス供給地域におけるガス温風暖

房機の需要が近時、急増傾向にあります。

こうした市ナ昜背景から、このたび当社tは省工才、ノレギー、省

スペースを追求したガスファンヒーター「GD・30A」を辛斤発売

しました。

快適性を追求しっっ省工才、ノレギー(低燃費)を実現tるには、

室内温度分布を良くする、暖めすぎないことなどが大切てす

このような観点から、菱ガスファンヒーター(GD・30A)は、

温風下吹出方式の採用に加え、吹出温風温度、風速、広がり

の最適化などを考慮して、室内温度分布の改善を行ってぃま

す。また、室温をつねに定に保つよう、ルームサーモ(室温

凋節器)を採用。強燃焼弱燃焼を自動的に切り替えるととも

に、弱燃焼量をて'きるだけ小さくして春先、秋口などの、い

わゆる端境期ての暖めすぎを防いでぃます

さらに、省スペースの追求から、棄斤開発したシロッコファン

を採用。本体幅42Cmて、置くスペースをとりません。あわせ

て都市部の住宅構造、購買層を考慮したシンフルなデザイン

となっています。

特長

.快適竹の迅求力らh工才、レキを大現

・温風下吹出方式て足もとから暖めます

・室温を・定に1杲つルームサーモ付き。

・弱燃焼をおさえた設計t、暖めすぎを防ぎまt

・室温表不(レッドサイン)により、暖めすぎを知らせます

.竹スヘースをぢ慮したコンハクト没'11

・本体暢42Cm と置く場P斤をとりません。

・軽冕、コンハクトて'、持ち運びもスムーズて'す

仕様

転

ナー安

不完全燃焼防

過熱防止

転倒時ガスし

逆火安全

停電安全

外形寸

重

※使用可能都市ガス名は、

GD 30A

単相10OV 50 60HZ

量(kcal 3000

暖地 木造9畳(15m.)まて、コンクリート12畳(20m.)まて

冷地 木造10畳(16.5m.)まてコンクリーH5畳(25m.)まイ

方 表面燃焼方式(メッシュバーナー)

サ 蔵

表 り

方 高圧連続放電ダイレクト点火

カ(W)50 60HZ 強34 30

量(m. min) 強3.0 弱1.フ

音(ホン) 強39 弱31

全装置 フレームロソド

止装置 フレームロッド

装置 オートカット

や断装置 電気式しゃ断式

装置 フレームロッド+オートカット

装置 フレームロッド

法(mm) 高さ517X幅420X奥行240

量(kg) 12

専用カタログを:覧ください。
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