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電気電子工学科の情報・通信実験における実験項目 

「直流モータの基本特性と制御」に関する検討 
Study on Basic Characteiistics and Control of a DC Motor 
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Absiract: In the Information and Itlecimnic ltxpeiiment class ofthe llledrical and 1!Ieclmnic Ilngineeiing departmenl, an experimental task on 
basic characteristics of DC motor and the control system has been perlbmicd molt than about ten yca1s 血 the paper, the basic idea of the 
cxpethncntsis showL Alter山at, bow如 detennh10山e bad tom", which is appliedto the DC motor with a generator and tusistor, and the ciror 
of whi血hadbonm10 IsSue ttquired 幻 be improved 血 the task, is studied. Because止c brush resistance ofthc generator has kcnidenliLlcd as 
them可orsou代eoftheorqncerroi a compensation ciroi血 lbr the vol塊e dmpaa 邸 the isis加m eis proposed, which consists ofan opemtional 
amplifier and several iesistors and has proved to be山le to successfully compensate the error 血 enough psecision血ough simulations and 
experiments on the setup. 

1． はじめに 

電気電子工学科では 3 年生のf辞臣・通信コースにおけるコー 

ス鰍として，これまで「直流モータの基本剃牲と制御」と題し

で」型モータに関するラ歌を行才フせてきた I)．この鰍では以下

に示す6項日の測定を行なっている. 

項日① 直流モータの逆起電力, 

項日② モータを単独で回転させた場合の供給倒工と回転数， 

項目③ モータと発聞幾をう麟吉して回転させた場合の供給圃工

と回転数の関係の測定と発電定数, 

項目④ モータと発圃幾をう聯古し, モータの負荷を増大させた 

場合の，負荷電流と回転数（定速制御のない場合）, 

項日⑤ モータと発圃幾をう麟吉し，モータの負荷を増大させた

場合の，負荷電充と暗数（定速制目］を用いた場合）, 

項口⑥ モータを低速から高速に切り替えた場合の過油；ti零． 

使用しているモータには12ノラレス／回転のノ切乙ス発生器が装

備されておりこれより回転数を求め，項日②において供給電下

―回血数の4射生を測定している. 項日③では同じ，削生のモータ

をフレキシプルカップリングにより連結して発電機として回転

させ，回転数と出力」劃 Eの関係いわゆる発電定数の測定を行っ

ている. この発電定数と発電機の出力圃工を用いて項目④～項

目⑥におけるモータの回転数を求めている． 

なお，項目④および5）においてモータの負荷電流を増大させ

るために, マイクロメータを川いてモータのシャフトにテフロ

ン材を押しっけて物理的な負荷を加えている．発間幾は単にタ

コジェネレータの役目を果たし, 回乾激の検出を専ら行ってい

るだけであり，負荷の増大にはi削妾関与していない．最初のうち

はこα功怯で特に問題がなかった． 

しかしながら鰍開始以来10年に及ぷ年刀が経過したことに

より，テフロ舛れ）劣化が進み，マイクロメータの緩み等の不具

合が目立つようになってきた. ここ数年項日①およ伏6）の実験

において実験中にモータの電統が変動する傾向が見られ，また

良好な内観性を得にくい傾向が顕著になってきた‘以上の課題

を解決するために始めたのが今回の検討である. 
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木論文では，発電機の負荷として抵抗負荷を用いる場合の検

討結果を示す. 抵抗負荷を使用すると，安定な剃性を実現できる． 

―方フィードバックループ形」典寿に検出される誤差電圧がモー 

タの回転数変化に刈‘i；する電圧と，発電機の電機子勘tにおけ

る倒王降下の和となる．このため何も対策を施さないとモータ

の回転数を正しく検出できなくなり，良好な定速制御を実現で

きない‘本論文では，この課題を解決するための回路を提案し， 

フ験によりこの回路が正しく動作することを示す． 

2. 鰍システムα増陛 

2.1 鰍システムの回路図 

従来から使川してきた実験システムの同路図を図2.1 に示す． 

勧京電圧は士15Vである．定速動作時に目外部直流電原からモ 

ータ駆動用のトランジスタ 2SD880 を介してモータに働県を加 

える. モータ単独の趣は，SWl および SW2 を切り替えて外

部直流電源 (Ext-V）あるいはAC100V からトランスを介してモ 

ータに」園王を加えている. なお題に先立ちフィルタを構成す

る副ギコンデンサを新品の無極吐コンデンサに嬢した． 
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