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1

第 8 章 ：フィードバック制御系の設計法

学習目標 ：

8.2  PID補償による制御系設計

キーワード ： Simulink

MATLAB Simulinkを用いてシミュレーション

について学ぶ。

2

8. フィードバック制御系の設計法
8.2 PID補償による制御系設計

「Simulink」 を
Wクリック

3

「空のモデル」 を
Wクリック

4

「ライブラリ」 を
Wクリック

5

ドラッグ & ドロップ

Continuous

制御対象

6

ドラッグ & ドロップ

Sources

目標値
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7

ドラッグ & ドロップ

Sinks

8

マウスで[左クリック]しながらスライド

接続する 接続する

9

実行

制御対象目標値

10

Wクリック

1 に収束

11

シミュレーション

モデル コンフィギュレーション パラメータ

12

固定ステップ

Ode4 (Runge-Kutta)

0.01
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13

コピーを作成

14

ドラッグ & ドロップ

Math Operations

15

Wクリック
+ -

16

ドラッグ & ドロップ

Math Operations

17

マウスの左クリックしたままスライド

18

ここの上でマウスを離す

制御対象

目標値

コントローラ
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19

ドラッグ & ドロップ

Signal Routing

20

実行

Wクリック

21

クリック

22

ログ

☑

Data1

配列

23

Data1 と入力して [Enter]

Data1 のデータ

24

時間

信号1

信号1

信号2

信号2
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25

Data1(:,1) と入力して [Enter]
Data1 の1列目
のデータ

26

plot(Data1(:,1), plot(Data1(:,2))
と入力して [Enter]

27

hold on
plot(Data1(:,1), plot(Data1(:,3))
と入力して [Enter]

28

左クリック

図の上で右クリック

フォント

29

フォントが大きい

30

線を [左クリック]してから [右クリック]

ラインの幅

2.0 から 3.0 



2019年度 電気工学基礎 前期 第15回資料

6

31

線が太くなる

32

第 8 章 ：フィードバック制御系の設計法

学習目標 ：

8.2  PID補償による制御系設計

キーワード ： Simulink

MATLAB Simulinkを用いてシミュレーション

について学ぶ。


