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第 4 章 状態フィードバックによる制御

学習目標 ：状態フィードバックによりレギュレータ制御を理

解する。極配置法について理解する。

4.3  極配置によるコントローラ設計

キーワード ： 極配置
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4  状態フィードバックによる制御

4.3  極配置によるコントローラ設計

極配置法

極が指定した値となるように を設計する

可制御性と極配置の実現可能性との関係

以下の条件（i）と条件（ii）は等価である。

（i） 線形システム（4.2）式が可制御である。

（ii） を適当に選ぶことにより， の固有値を，任意の

値に設定可能である。
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これらから
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［ 例4.3 ］
（1）

可制御

可制御の確認
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の特性方程式

の固有値 を指定した値 とするには
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①
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③
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の特性方程式

の固有値 を指定した値 とするには

（2）

コントローラにより指定することができない

不可制御

可制御の確認
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1入力システムに対するアッカーマンの極配置アルゴリズム

［ステップ1］

与えられた に対し，多項式

の係数 を求め，次式を計算

［ステップ2］

コントローラのゲイン を次式で与える

可制御性行列を利用
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［ 例4.3 ］（アッカーマン）
（1）

［ステップ1］
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よって

［ステップ2］
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可制御標準形に基づく1入力システムの極配置

可制御標準形
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可制御標準形への変換手順

［ステップ1］
の特性多項式の係数を求める。

［ステップ2］
可制御性行列 および を求める。

［ステップ3］
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［ステップ4］
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［ 例4.4］
（1）

［ステップ1］

［ステップ2］

［ステップ3］
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［ステップ4］
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可制御標準形に基づく1入力システムの極配置アルゴリズム

［ステップ1］

与えられた に対し，多項式

の係数 を求める。

［ステップ2］

コントローラのゲイン を次式で与える
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［ 例4.5］
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係数を比較
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［ MATLAB演習 ］

4.4.2(a) 極配置

4.4.3(c)  アッカーマンの極配置

4.4.3  状態フィードバック制御のシミュレーション
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第 4 章 状態フィードバックによる制御

学習目標 ：状態フィードバックによりレギュレータ制御を理

解する。極配置法について理解する。

4.3  極配置によるコントローラ設計

キーワード ： 極配置


