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風洞実験基盤の構築②

x/D=3, 5, 10の後流位置で1200点超のウエイク風速を計測
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風洞実験の様子
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風洞実験結果 ⑤ウエイクの相互干渉(風速)

2基風車の配置関係、動揺位相差が平均風速場、乱流、発電量変動に大きく影響を与える
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ウエイク風況観測 ①概要

⚫ 2号機風車から1号機へのウエイク
⚫ FixモードDSLによるウエイク観測
⚫ VLによる流入風とウェイクの観測

SL設定条件

VL設定条件

SL1 SL2

Type WLS200S WLS100S

Obs. mode Fixed

Obs. Height 78, 99.5, 121m

Range gate length 50m

Accumulation time 1sec

Total Running time 5sec

VL1 VL2

Type WindCube v2.1 

Obs. Height 
40 ~ 200m 
(20points)

Orientations 8deg 289deg

海風を対象にDSLとVLによる流入風とウエイクを同時観測



© 2026 Toshiba Corporation 23

ウエイク風況観測 ②観測結果(鉛直分布)

乱流強度大に伴って風速欠損率は低下、形状はダブルガウスからシングルガウスに変化

乱流強度別の流入風とウエイク風の鉛直分布比較
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状態監視技術による風車挙動評価 ③周囲風車の位置関係

「地理院地図データ」（国土地理院：https://maps.gsi.go.jp)を元に作成
「海域部は海上保安庁海洋情報部の資料を使用して作成」

風向により、今回の対象風車以外の影響を受ける可能性から、周囲状況を事前把握

⚫ 半径1km内に2号機と風車A、Bが、

2.7km離れた位置に風車Cが存在

⚫ 2号機の方位には2号機のみ

⇒この方位は2号機ウェイクの影響

⚫ Cの背後には、海岸線に沿って多数

の風車群が林立
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状態監視技術による風車挙動評価 ⑦主軸受寿命への影響

定格風速7m/s以下でウエイク作用時に主軸受寿命が10～20%程度低下し得ることを確認

⚫ タワーひずみ計測から得られた風荷重

データに対し、主軸受のL10計算に

よる評価を実施

⚫ ウエイク現象が主軸受に与える影響

は低風速域で顕著に現れる。

ウエイク影響の大小に基づいて分類した
風速に対する主軸受寿命計算結果
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工学数式モデルの開発 ②LLM-GPシステムの開発

探索処理の一部をLLMに委譲、プログラムコードと連携させたLLM-Guided GPシステムを構築

LLM-Guided GP Systemのダイアグラム

LLMコンポーネントは４つのモードで動作

1. 初期集団生成モード

2. 変異・交叉ガイドモード

3. サロゲート評価モード

4. 戦略決定モード

ウエイクによる速度欠損プロファイルを表す

解析式の探索を実施。

収束までの世代が300以上⇒約20へ
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