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基本的な閉ループ系

目標値 外乱
出力

観測ノイズ

偏差
制御
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直結フィードバック系
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振動的になる理由を理論的に解明したい！
→ 制御理論のはじまり

うまくゆく場合(安定度が高い）

うまくゆかない（安定度が低い）

フィードバックがうまくゆかない？！
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なぜ，振動的になるのか？

原因は，対象が時間とともにどのように振る舞うか
を考えていないから

微分方程式の解の振る舞いを考察

対象の動的な振る舞いが重要！

つまり

ダイナミクスの解析が必要！
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システムとは

システム
入力 出力

システム
線形システム
非線形システム

線形システム
 重ね合わせの理が成り立つシステム

線形時不変システム (LTI System)
(LTI: Linear Time Invariant)
 時間と共に特性が変わらない線形システム
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DCモータのモデリング
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ベクトル軌跡（ナイキスト線図）
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ゲイン余裕・位相余裕とロバスト性
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位相余裕

ゲイン余裕・位相余裕があってもロバスト安定性が
乏しい場合もあるので注意
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P・I・Dの各役割を理解する

 Ｐ：比例要素
 現在の偏差に対する操作

 Ｉ：積分要素
 過去～現在の偏差に対する操作

 Ｄ：微分要素
 未来（向かう方向）を見越した操作
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解析的手法

閉ループ極を指定する方法

係数比較
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