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計測制御工学

開講期：前期 単位数：2単位

担当教員：河合 康典

区分：必修

教科書：川田昌克 「MATLAB/Simulink による現代制御入門」

（森北出版）

成績評価：中間試験（40%）, 期末試験（40%），レポート（20%）

Office Hour： 水曜日 14:40 - 16:10

電気・環境都市工学科棟3F 河合教員室

URL：https://nobushi-ykawailab.ssl-lolipop.jp/ykawailab/

E-mail：y_kawai@ishikawa-nct.ac.jp
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第 1 章 古典制御理論から現代制御理論へ

学習目標 ：古典制御理論で困難な多入力多出力システム

を容易にする現代制御理論の重要性を理解す

る。

1.1  高次システムに対する古典制御理論の限界

1.2  現代制御理論における高次システムの取り扱い

キーワード ： SISO，MIMO，状態方程式，出力方程式
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1  古典制御理論から現代制御理論へ

1.1  高次システムに対する古典制御理論の限界

［例 1.1 ］
台車2の情報のみ利用

センサで観測可能

4

式をラプラス変換

式をラプラス変換

5

式を代入

よって

値を代入すると

6

P-D コントローラ

［ 例 1.2 ］ コントローラのゲイン（北森の方法）

目標値

［ MATLAB/Scilab演習 ］
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example1_2_tf.mdl
スタート
ボタン

Wクリック

［ MATLAB演習 ］

8

Wクリック

3*2^2/2
に変更する

Wクリックして
3*0.7*2
に変更する

example1_2_tf.mdl
［ MATLAB演習 ］

9

スタート
ボタン

振動数が増
えている

［ MATLAB演習 ］

10

example1_2_tf.zcos
スタート
ボタン

Wクリック

［ Scilab演習 ］

11

Wクリック

Wクリックして
3*0.7*2
に変更する

3*2^2/2
に変更する

example1_2_tf.zcos
［ Scilab演習 ］

12

スタート
ボタン

振動数が増
えている

［ Scilab演習 ］
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を大きくすると不安定になる。

4次P-D コントローラ

制御対象

2つしかパラメータない
（極を任意に設定できない）

台車1のP-D制御
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1  古典制御理論から現代制御理論へ

1.2  現代制御理論における高次システムの取り扱い

台車2に加えて，台車1の状態を利用

［例 1.3 ］

P-D コントローラ

台車2のP-D制御

センサで観測可能
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台車1のP-D制御 台車2のP-D制御

台車1の状態

台車2の状態

コントローラのゲイン（最適レギュレータ）

4つの設計パラメータ
（極を任意に設定できる）
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最適レギュレータ

P-D制御

［ MATLAB演習 ］
example1_3.mdl

17

Wクリック

18

最適レギュレータ

P-D制御

黄色

青色

黄色

青色

同程度の速応性
にも関わらず振動
抑制されている
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最適レギュレータ

P-D制御

［ Scilab演習 ］
example1_3.zcos

20

Wクリック

21

最適レギュレータ

P-D制御

22

状態空間表現
出力方程式

コントローラ

状態方程式

制御対象

23

4つの情報を観測するために伝

達関数ではなく，微分方程式か
ら考える

積分を用いる
（微分ではない）

24

［ 計算演習 ］

ブロック線図で描け
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［ 模範解答 ］
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