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＜機械・制御科目＞

〔問 1の標準解答〕

(1) 同期発電機の損失を無視すれば，機械的入力は電気的出力に等しいので，

無負荷誘導起電力を Eとすると，

である。V=V0，d 0 = 45 °のときの出力電力 P0は，

である。このとき，発電機端子の相電圧は，

となる。

ａ．d1 = 30°のときの機械的入力電力 P1は，

である。したがって，機械的入力の比は，

ｂ．リアクトル X2 = Xsを挿入し，d2 = 45°で動作したときの機械的入力 P2は，

となる。したがって，出力電力の比は，
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(2)

ｃ．機械的入力が P3 = P0で，d3 = 60°のとき，

となるので，

したがって，

ｄ．抵抗器を接続した場合，力率 1であるので，発電機電流を I3とすれば，

したがって，

である。
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〔問 2の標準解答〕

(1) 巻数比

定格一次電流

(2) 短絡インピーダンス [％]

(3) 全交流抵抗

漏れリアクタンス

(4) 概略ベクトル図
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(5) 二次側に換算した諸量のベクトル図を用いて，

電圧成分について抜き出すと

ベクトル図より

と表せる。したがって，

なので，

とし，二項定理を用いて展開すると，

となり，qR，qXの 2次以上の項を省略すれば，

とできる。したがって，

となる。
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〔問 3の標準解答〕

(1) (a) 実用的な出力周波数の上限は，電源周波数の ～ 程度である。(b)

出力交流電流の方向が切り換わるときに電源を短絡しないように電流を零と

しておく期間が必要である。このため，出力周波数が高くなると波形のひず

みが大きくなるので出力周波数に上限がある。

(2) 正群コンバータの出力電圧 v は，制御遅れ角 a が 0 の時点を基準にした電

気角 q で表すと，qが aから の期間， となるので，

平均電圧 Vdはそれを平均して次となる。

(3) 出力基本波電圧を とするには，正群コンバータでは

制御遅れ角 a(t)を次のようにすればよい。

(4) TP1がオンすると TP5に流れていた電流が TP1に転流し，TP6→ V 相→ U 相

→ TP1を通電して出力されるので，vUVの電圧が出力される。

(5) TP1がオンすると vUVの電圧が出力され，それから TP3がオンするまで通電

するので次の図となる。
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〔問 4の標準解答〕

(1) 内側のフィードバックループを一つのブロックで表すと，

となる。よって，フィードバック制御系の目標値から制御量までの伝達関数

W(s)は，

である。

(2) ①式と問題中の

とを等しいとおくことによって，次の関係式を得る。

上式は sに関する恒等式であるから，パラメータ sと制御定数 k，f0が満たさ

なくてはならない連立方程式は係数比較法によって次となる。

(3) ④式と⑤式から

を得る。
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(4) ④式から

を得る。

(5) ③式から

を得る。
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