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【内容と目標】まず、交流モータについて簡単に復習したのち、ＤＣモータの原理と分
類及び数式表現について紹介する。そしてＤＣサーボモータの制御法について検討を加え
ている。本講義で検討している制御法は、①古典的な制御法と②現代制御理論による制御
法であるが、いずれもコンピュータの使用を前提としたデｲジタル制御である。①では、
ＤＣサーボモータを駆動するために必要なドライバの構成やパラメータの決定法につい
て検討している。②はデｲジタル制御の妙技をふるに活用した制御法であり、設計法とし
て極指定法や線形２乗最適制御法を紹介する。観測器についても紹介する。本講義によっ
て、ＤＣサーボモータの駆動装置およびデジタル制御の基本的な設計法を習得できるよう
にする。 
 
【教科書等】自作プリント 
 
【評価方法】課題レポートの結果に、出席状況と受講態度を勘案して評価する。 
 
【関連科目】数学，応用数学，電気機器、制御工学、パワーエレクトロニクス 
 
 

授  業  計  画 
 
第 １週 モータの分類（誘導モータ、同期モータ）  
第 ２週 ＤＣモータについて－ＤＣモータの原理と分類 、定常特性 
第 ３週                   －ＤＣモータの数式表現（状態方程式とブロック線図）  
第 ４週 デｲジタル制御のための数学準備－ｚ変換の定義、演算パラメータｚの意味  
第 ５週                              －パルス伝達関数、デジタルシステムの安定性 
第 ６週 サーボモータの基本的な制御法－基本的な制御法の考え方 
第 ７週                             －可逆チョッパ（ドライバ）について 
第 ８週                             －基本的な制御法による設計（速度制御） 
第 ９週                             －位置制御について 
第１０週 演習問題 
第１１週 サーボモータの現代制御理論による制御法－状態フィードバック制御 
第１２週                                       －極指定法（固有値指定法） 
第１３週                                       －線形２乗最適制御法  
第１４週                                       －観測器によるサーボ 
第１５週 演習問題  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
【備   考】  
課題レポートは主として、設計パラメータの導出とコンピュータによるシミュレーション
に関するものであり、上記演習問題の延長として出題する。  
 

 


