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【内容と目標】表現上数学的な厳密さよりも、その背後にある考え方が極めて重要であるという観点
に立ち、項目を厳選して制御工学全体の流れをつかませる。まず古典制御理論では、全てブロック線
図とこれの等価変換で説明する。また、高次系を２次系による近似に限定し、これを主として周波数
領域で検討する。現代制御理論では、線形システムの基礎理論と、高次系を状態方程式や伝達関数を
使って設計する方法について説明する。 

 
【教科書等】制御基礎理論「古典から現代まで」 中野、美多共著 昭晃堂 
 
【評価方法】定期試験の結果に出席状況を加味して評価する。 
 
【関連科目】数学，応用数学，回路理論、電気機器 

授  業  計  画 
第 １週 ブロック線図の定義 
第 ２週 ブロック線図の等価変換 
第 ３週 ラプラス変換と展開定理 
第 ４週 最終値の定理と初期値の定理、常微分方程式をラプラス変換を用いて解く 
第 ５週 伝達関数をラプラス変換を用いて定義する 
第 ６週 フィードバック制御系のブロック線図 
第 ７週 フィードバック制御系の特性 
第 ８週 定期試験 
第 ９週 ベクトル軌跡  
第１０週 ボード線図 
第１１週 安定判別法（ナイキストの安定判別法） 
第１２週 制御系の安定度（位相余裕とゲイン余裕） 
第１３週 過渡特性補償の考え方 
第１４週 遅れ補償法と進み補償法 
第１５週 定期試験 
第１６週 状態方程式と伝達関数の関係、状態方程式の解と状態推移行列 
第１７週 安定性と固有値の関係、ラウスフルビッツの安定判別法 
第１８週 座標変換と対角正準形式 
第１９週 伝達関数と極－零点消去 
第２０週 可制御正準形式、可観測正準形式とその応用 
第２１週 状態フィードバック制御と安定化（レギュレータの設計） 
第２２週 直接フィードバック制御と根軌跡、直列補償器による安定化 
第２３週 演習問題 
第２４週 オブザーバと状態変数の再現 
第２５週 並列補償器としてのオブザーバ（併合系の構成）  
第２６週 直列補償器としてのオブザーバ 
第２７週 サーボ系の構成条件と内部モデル原理 
第２８週 サーボ系の設計 直列補償器による方法 
第２９週 サーボ系の設計 並列補償器による方法 
第３０週 定期試験  

【備  考】特になし。 
 
 

 


