
群馬工業高等専門学校　2012 年度シラバス　8301820005EE/20130330

( 科目コード：8301820005EE)

【改訂】第 1 版（2012-02-09）
【科目】自動制御
【科目分類】専門科目　【選択・必修の別】必修　【学期・単位数】後期・2 単位
【対象学科・専攻】電子メディア工学科・5 年次
【担当教員】

大手 丈夫

【授業目標・教育方針】
　主として古典制御理論と現代制御理論とを学習し、修得する。伝達関数、ブロック線図、信号伝達線図、過渡応答、
周波数応答、安定判別、制御系の評価、根軌跡法、制御系の計画などについて、線形制御理論を中心に学習する。さ
らに、現代制御理論の基礎（古典制御理論との比較、基礎事項、可制御性と可観測性など）、最適制御、適応制御、
ディジタル制御や非線形制御および統計的自動制御の初歩、新しい制御の初歩等を学ぶことにより、制御工学全般に
関する能力が身につき、制御システムの解析や設計などができるようになる（する）。

【授業概要】
　本科目の総授業時間数は、22.5 時間× 2 単位＝ 45 時間である。
最近自動制御の応用範囲がますます広がり、その基本的知識がエンジニアにとって欠くべからざるものになってきた。
しかし、自動制御工学は電気工学だけでなく、機械工学、情報工学、物質工学（化学工学）、土木工学などを包含し、
これを習得することは極めて困難である。本授業により、理解することが難しい教科の一つであるとされている自動
制御を容易に、深く学習し、習得できる。さらに、エンジニア的センスの養成が可能である。
　特に、次のことができるようになる。
（１）理論体系などの把握　（２）基本的事項の徹底的理解　（３）制御工学的見方に馴れること（４）例題や演習を数
多くやるので、具体的事例の把握等に優れるようになること（５）分野によらない統一的見方や手法の取得（６）課
題（レポ－ト）などを行う（かく）ことにより、自分で考え、問題を解決できるようになる。また、それらのことを
発表することにより、自分の考えや行ったことを他の人に伝達する能力が得られる。
　授業においては、主として古典制御理論と現代制御理論とを学習し、修得する。その内容（の詳細）は、「自動制御
の概念」、「自動制御を学習するための数学的準備」、「伝達関数」、「ブロック線」、「信号伝達線図」、「過渡応答」、「周
波数応答」、「安定判別（法）」、「制御系の評価」、「根軌跡法」、「制御系の計画」などであり、線形制御が中心である。
さらに、「現代制御理論の初歩および基礎（古典制御理論との比較、基礎事項、可制御性と可観測性など）」、「最適制
御」、「適応制御」、「ディジタル制御や非線形制御および統計的自動制御の初歩」、「新しい制御の初歩」等を学ぶ。
　最後に、「上記全体の基礎的かつ重要な点の総まとめ」を行う。

【教科書・教材・参考書 等】
教科書：水上憲夫　著：「自動制御」朝倉書店
　　　　「プリント」
参考書：近藤文治・藤井克彦　編 ：「大学課程　制御工学」オ－ム社
　　　　奥田豊・高橋文彦・宮原一典　共著：「新編電気工学講座 28［改定］自動制御工学」コロナ社
　　　　明石一・今井弘之　共著：「詳解　制御工学演習」共立出版株式会社
　　　　新誠一　著：「大学課程基礎コ－ス 11 制御理論の基礎－古典・現代 , その応用－ 」昭晃堂

【授業形式・視聴覚・機器等の活用】
特になし ( 座学）

【成績評価方法】
［後期］中間試験：40%，期末試験：40%，レポート：20%，その他：後期のみの科目です。

【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．
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【授業計画】（授業名：自動制御）
回数 授業の主題 内容 レポート・宿題等

第 1 回 自動制御の概念と基礎 概念、数学的準備、伝達関数など
第 2 回 ブロック線図、信号伝達線図 作成、等価変換、問題など
第 3 回 過渡応答 基礎事項、各種要素、減衰振動
第 4 回 過渡応答 基礎事項、各種要素、減衰振動、問題等
第 5 回 過渡応答、周波数応答 過渡応答、周波数応答総説および表現
第 6 回 周波数応答 ベクトル軌跡、閉ル－プ応答等
第 7 回 周波数応答 Bode 線図、Nichols 線図、問題など レポ－ト、小テスト等
第 8 回 安定判別 安定判別の基礎事項、Routh 法、Hurwitz 法
第 9 回 安定判別 Nyquist 法、Bode 線図上における安定判別法等
第 10 回 安定判別 その他の安定判別法、問題など
第 11 回 安定判別、制御性能の評価 安定判別、定常偏差、速応性、安定度等
第 12 回 制御性能の評価、根軌跡法 制御性能の評価、根軌跡の基礎事項・求め方・性質・

物理的モデル・応用例・問題など
第 13 回 自動制御のまとめ、制御機器１、

制御系の計画等
自動制御のまとめ、制御機器１、制御系の計画（概
要、仕様、補償方式、プロセス制御など）等

第 14 回 非線形制御系の初歩１ 基礎事項、記述関数、安定判別など
第 15 回 ディジタル制御系の初歩　１ 基礎事項、サンプル値制御系、解析等 レポ－ト、小テスト等
第 16 回 現代制御理論の初歩 古典制御理論との比較、状態空間など
第 17 回 現代制御理論の基礎 基礎事項
第 18 回 現代制御理論の基礎 基礎事項
第 19 回 現代制御理論の基礎 基礎事項、問題等
第 20 回 現代制御理論の基礎 可制御性と可観測性
第 21 回 現代制御理論の基礎 可制御性と可観測性
第 22 回 現代制御理論の基礎 可制御性と可観測性、変換、対角化、問題など レポート、小テスト等
第 23 回 現代制御理論の基礎、最適制御 現代制御理論の基礎のまとめ、状態フィ－ドバック、

最適制御、オブザ－バ
第 24 回 最適制御 状態フィ－ドバック、最適制御、オブザ－バ等
第 25 回 最適制御、適応制御 最適制御のまとめ、適応制御の基礎事項・方式・応用

など
第 26 回 非線形制御系の初歩 ２ 現代制御理論の非線形制御系への適用
第 27 回 ディジタル制御の初歩２ 現代制御理論のディジタル制御系への適用
第 28 回 統計的自動制御理論の初歩 初歩な基礎事項、不規則信号などの処理、応用等
第 29 回 各種制御法、新しい制御法の初

歩、制御機器２
各種制御法、ファジィ・ニュ－ロ・ＡＩ・学習システ
ムの初歩・応用例、制御機器２など

第 30 回 総まとめ 上記全体の基礎的かつ重要な点の総まとめ
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