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概 要 

本例題は，誘導電動機が系統に接続されて定常運転している状態におい

て，系統で事故が発生し誘導機接続端の電圧が低下した際の，誘導機の応動

をシミュレーションしたものである。誘導機は MAC-03-A と同じパラメータ

とし，系統は MAC-01-A と同じ系統を用いている。また誘導機は計算開始の

段階で定常状態となるように初期化しており，そのときの潮流条件は潮流計

算の結果により与えている。 

誘導電動機のモデルには文献 [2] で開発された相領域モデルを用いる。同

モデルは誘導機の基本式を，文献 [1] で開発された磁気回路表現により模擬

している。誘導機相領域モデルの詳しい説明は文献 [2] を，誘導機の基本原

理については文献 [3], [4] を参照されたい。 
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解析回路・解析条件 
 

図 1 に，本例題で解析を行う誘導機およびその外部系統の回路図を示す。系統周波数は 50 Hz

である。誘導機は MAC-03-A と同じパラメータとし，系統は MAC-01-A と同じ系統を用いている

（ただし系統電圧は 420V に変更している）。また誘導機は計算開始の段階で定常状態となるよう

に初期化しており，そのときの潮流条件は潮流計算の結果により与えている。 

 

 

図 1 解析回路 
 

この例題では，誘導機を誘導電動機として動作させているため，誘導機が接続されている母線

には潮流計算用補助部品「PQ 指定負荷母線」を接続している（「PV 指定負荷母線」でもよい）。

このときのトルクの初期値は潮流計算情報から計算され，内部パラメータとして設定される。ま

た初期値として，すべりを指定する必要がある。誘導機は端子電圧によってはすべりが同じでも

出力される有効電力，無効電力が異なるため，厳密に定常状態を設定することは難しい。図 2 に

示すような定常状態におけるすべりと有効電力，無効電力の関係は，誘導機に緩やかにトルクを

与えていくことで計算によっても求めることが可能であるため，そのような計算を行うことで，

任意の電圧におけるすべりと有効電力，無効電力を概ね知ることができる。潮流計算補助部品に

設定する値および誘導機部品に与えるすべりの初期値はこれらの情報から概ね近い値を設定すれ

ばよい。 

 

   

図 2 誘導機モデルのすべりと有効電力，無効電力，トルクの関係（端子電圧 420V の場合） 
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図 1 の回路において，遮断器 SwCB3 を時刻 2 s で投入することで 1 回線地絡を模擬し，事故回

線の両端にある遮断器 SwCB1, SwCB2 を 2.1 s で開放することで事故を除去する。計算時間刻み

は 100 μs とし，計算終了時刻は 6 s とする。 

 

 

解析結果 

 

図 3 に，誘導機の電磁トルク，回転数（角速度を rpm の単位に換算したもの），誘導機の固定

子巻線（a 相）の電流，回転子巻線（a 相）の電流，有効電力，無効電力それぞれの解析結果を

示す。計算開始直後に電磁トルクや回転数などにわずかな揺れが生じているものの，概ね定常状

態から計算を開始できている。事故発生直後には回転数の落ち込みとともに有効電力や巻線電流

に過渡的な変動が見られ，事故除去後には瞬間的に大きな突入電流が流れていることが確認でき

る。 

 

電磁トルク [N] 固定子巻線電流 [A] 

回転数 [rpm] 回転子巻線電流 [A] 

有効電力 [W] 無効電力 [var] 

 

図 3 解析結果 
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