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講義内容

 システムの表現

 システムの構造

 制御系設計

 状態フィードバック制御

 最適状態フィードバック制御

 オブザーバ

 サーボ系の設計
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現代制御

 現代制御の考え方
 時間領域での設計法
（状態方程式にもとづく設計法）

 制御対象の状態（速度，位置）を知り，それらをフィー
ドバックするという考え方
 状態フィードバック制御

 “最適性”の考え
 最適制御
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状態空間実現

状態方程式と出力方程式でシステムを表現すること
状態空間実現とよぶ
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可制御とは
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入力u(t)で駆動
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有限の時間内に
任意の初期状態任意の終端状態

とする入力は常に存在するか？
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状態フィードバック制御系

A

B

F

x x




 

h-kawa
見本



22

併合系と分離定理

状態フィードバック極 オブザーバ極

 分離定理
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設計例（バネマスダンパ系）
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