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科 目 名：制御工学（英文科目名：Control Engineering）

　　　　　２単位　選択　機械工学科５年　通年

担当教官：朱　勤（居室：機械棟3階）

　　　　　Tel: 0296-28-2206　E-mail: zhu@oyama-ct.ac.jp

授業目的：

　１．周波数応答の考え方

　２．ベクトル軌跡とボード線図の描き方

　３．安定性解析

　４．状態方程式によるシステムの記述

　５．連続時間系と離散時間系の理解

　６．可制御性と可観測性の概念

　７．状態フィードバックの意義

達成目標：

　１．古典制御のメインテーマである周波数応答による解析と安定性を理解する。

　２．古典制御に始まり現代制御理論が生まれるまでに至った背景を歴史的に理解すること。

　３．状態方程式と伝達関数との関連性を説明できること。

　４．状態方程式を導入することによる利点を説明できること。

　５．状態フィードバックと古典的なフィードバックとの違いを説明できること。

　技術者教育プログラムの学習・教育目標：(A), (B)

　JABEE基準1の(1)との関係：(c), (e)

―――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――

カリキュラム中の位置づけ

　この科目を学ぶために、前年度までの履修科目で本科目と関連性のある科目

　　　　応用数学、応用物理、電気工学概論

現学年でこの科目と関連性のある科目

数理工学、機械力学、計測工学、電子工学概論、メカトロニクス実験

―――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――

教科書：

　１．金原昭臣，黒須茂：「ディジタル制御工学入門」，日刊工業新聞社（1995）

　２．黒須茂，三田純義：「制御技術」，パワー社（1999）

参考書：

　１．岩井善太，石飛光章，川崎義則：「制御工学」，朝倉書店（1999）

　２．黒須茂，山崎敬則，亀岡紘一：「ロボット力学」，日刊工業新聞社（1997）

―――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――

授業内容：

　古典制御から現代制御に至るまでの背景を具体的な導入・適用例を用いて紹介し、現代制御理論に対する動機付けを与える。また、状態方程式からはじまる現代制御理論を解説するにあたっては、基本概念に中心を置きながらその応用を交え、できるだけ平易に示す。このような基本概念とともに可制御系や可観測系、さらには安定性解析の手法や状態フィードバックによる制御系の設計法も示す。

―――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――――

評価方法：

　基本的には課題に対するレポートと定期試験（前期１回，後期１回）で評価する。レポートでは文章力、理解力（２０％）を、定期試験により実力（８０％）を総合して６０％以上を合格とする。

連絡事項：

　１．自分の頭で考え、自分の足で歩く技術者になるために、少しは骨を折ること。理解するために努力し、自分なりに理解するための極意を悟ること。

　２．紙と鉛筆による確認作業を身につけてほしい。もの知り顔して他人の集積を批評する評論家だけは本学科に必要ない。コツコツやった者だけが味わう喜びを経験してほしい。
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