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第 5 章 サーボシステムの設計

学習目標 ：外乱を除去しつつ目標値に追従させるサーボ

システムを理解して，設計手法を習得する。

5.2  サーボシステムと積分型コントローラ

キーワード ： サーボシステム，内部モデル原理
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5  サーボシステムの設計

5.2  サーボシステムと積分型コントローラ
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［ MATLAB演習 ］

P制御，PD制御，PI制御の違い
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システム

状態フィードバック形式の積分型コントローラの設計
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［ 例5.5 ］
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［ MATLAB演習 ］

5.3.2 サーボ制御
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