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( 科目コード：8501720005MM)

【改訂】第 1 版（2007-03-31）
【科目】制御工学
【科目分類】専門科目　【選択・必修の別】必修　【学期・単位数】通年・2 単位
【対象学科・専攻】機械工学科・5 年次
【担当教員】

山田 功

【授業目標・教育方針】
ラプラス変換を用いた伝達関数法を基礎として、フィードバック制御系の基礎理論を習得する
状態の概念、可制御性、可観測性、可安定性、可検出性と状態フィードバック制御の基礎を習得する。

【授業概要】
前期は制御対象をラプラス変換を用いて記述し、制御信号の流れをブロック線図で表すことを学ぶ。引き続きラプラ
ス変換を用いた時間応答の解析、安定性、定常偏差、周波数応答とその図的表現法について学習する。
後期は状態方程式を用いた制御系設計について説明する。状態の概念を身につけ、可制御性、可観測性、状態フィー
ドバック制御の基礎を説明する。

【教科書・教材・参考書 等】
北川、堀込、小川著「自動制御工学」　森北出版、白石著「入門現代制御理論」　日刊工業新聞社

【授業形式・視聴覚・機器等の活用】
とくになし（座学）

【メッセージ】
線形代数学、微分方程式を理解しているものとして授業を進める。

【成績評価方法】
［前期］中間試験：50%，期末試験：50%
［後期］中間試験：50%，期末試験：50%

【本校の学習・教育目標】
○ (B) 技術的課題解決のための幅広い工学基礎の知識を身につける．
◎ (C) 技術的課題解決のための専門分野の知識を身につける．

【JABEE 評価】
(d) 該当する分野の専門技術に関する知識とそれらを問題解決に応用できる能力 ( 分野別要件 )
工学 ( 複合融合・新領域 ) 分野の分野別基準

(1) 基礎工学の内容は，1) 設計・システム系科目群，2) 情報・論理系科目群，3) 材料・バイオ系科目群，4) 力学系
科目群，5) 社会技術系科目群からなり，各群から少なくとも１科目，合計最低６科目についての知識と能力
(2-a) 専門工学 ( 工学 ( 融合複合・新領域 ) における専門工学の内容は申請大学が規定するものとする ) の知識と能
力
(2-b) いくつかの工学の基礎的知識・技術を駆使して実験を計画・遂行し，データを正確に解析し，工学的に考察
し，かつ説明・説得する能力
(2-d) ( 工学 ) 技術者が経験する実務上の問題点と課題を理解し，適切に対応する基礎的な能力

(g) 自主的，継続的に学習できる能力
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【授業計画】（授業名：制御工学）
回数 授業の主題 内容 レポート・宿題等

1 回 制御の基礎 制御とは何か
2 回 制御の数学 制御対象の数式表現
3 回 伝達関数 信号の伝達と伝達関数
4 回 伝達関数 伝達関数とラプラス変換
5 回 伝達関数 逆ラプラス変換とその応用
6 回 伝達関数 伝達関数とブロック線図
7 回 伝達関数 伝達関数の計算
8 回 中間試験 中間試験
9 回 安定性 安定性について
10 回 安定性 安定性について
11 回 安定性 ラウスフルビッツの安定判別
12 回 安定性 ラウスフルビッツの安定判別
13 回 周波数応答 周波数応答法
14 回 周波数応答 周波数応答法
15 回 ナイキスト軌跡 ナイキスト軌跡について
16 回 制御工学の役割 制御工学の役割の近年の成果
17 回 復習 制御工学 ( 前期 ) の復習
18 回 伝達関数と状態方程式 伝達関数から状態方程式
19 回 伝達関数と状態方程式 状態方程式から伝達関数
20 回 状態方程式 １次の状態方程式の解と安定性
21 回 状態方程式 ２次以上の状態方程式の解と安定性と座標変換
22 回 フィードバック制御 状態フィードバック制御
23 回 中間試験 後期中間試験
24 回 フィードバック制御 状態フィードバック制御
25 回 制御性 可制御性、可安定性
26 回 可制御性 可制御正準系
27 回 可制御性 可制御正準系を用いた極配置法
28 回 可観測性 状態観測器と可観測性、可検出性
29 回 状態観測器 可観測正準系と状態観測器の設計
30 回 状態観測器 状態観測器と状態フィードバック制御
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