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研究成果の概要（和文）：　再生可能エネルギーで最も有力である風力発電システムは近年大幅に世界中で導入
されており、今後もその導入が見込まれている。しかし、風力発電システムの軸ねじれの発生により、システム
の故障が発生する可能性がある。本研究では、風力発電システムで発生する軸ねじれ現象をH無限大制御器によ
り抑制する手法を提案している。また、高風速時の運転を継続できる運転方法も提案している。

研究成果の概要（英文）：   The wind power generation system which is most influential in renewable 
energy has been widely introduced all over the world in recent years, and its introduction is 
expected in the future. However, due to the occurrence of shaft torsional of the wind power 
generation system, system failure may occur. In this research, we propose a method to suppress the 
shaft torsional phenomenon occurring in wind power generation system by H infinity controller. We 
also propose an operation method that can continue operation at high wind speed.

研究分野：再生可能エネルギー

キーワード： 風力発電　再生可能エネルギー　パワーエレクトロニクス　電力工学　制御工学
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