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2026年度制御⼯学
2026年5⽉27⽇

本資料には不特定多数者には配布が禁⽌されている著
作権で保護された映像、資料を許された範囲で引⽤し
ている。
本講義の受講者、および、特にクルモフが許可した者
以外への配布は犯罪に問われるので強く禁⽌する。

2026年度 講義予定 –シラバス通り-

回 開講 内容 教科書
1 4/15 復習、講義の予定、制御系の性能
2 4/22 状態方程式とシステム応答 1章
3 5/09 行列論 2章
4 5/13 線形時不変システムと状態推移行列 3.1～3.2
5 5/20 線形時不変システムの安定性 3.3
6 5/27 等価変換 4.2、4.3
7 6/03 可制御正準形式、可観測正準形式とその応用 4.1、4.3.2、

4.3.3
8 6/10 中間試験1 １章～4章
9 6/17 レギュレータの設計 5.1
10 6/24 同一次元オブザーバの設計 5.2
11 7/01 定常偏差とシステムの型 6.1
12 7/08 中間試験2 6.2
13 7/15 サーボシステムの設計（その1） 6.2
14 7/22 サーボシステムの設計（その2） 7.1
15 7/29 最適レギュレータの設計 プリント
16 8/05 演習 1章～7章
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講義予定
• 状態⽅程式の復習
• 推移⾏列求め⽅の復習
• 可制御性、可観測性

可制御性、可観測性

可制御：⼊⼒ により、有限時間で制御系の状態 から任
意の状態 へ制御できること

可観測：出⼒ から制御系の現在の状態（ を含む）唯⼀
に決定できること

教科書86ページ
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可制御、可観測の判定（必要⼗分条件）
可制御：合成⾏列

(                         ) 

のランクが であること。

可観測：合成⾏列

(                      ) 

のランクが であること。

可制御、可観測の判定（例題）

可制御判定：

において可制御性・可観測性を求めよ。

計算を確認すること！
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状態変数変換（座標変換）とシステムの等価性

教科書94ページ

状態変数変換（座標変換）とシステムの等価性



2026/5/27

5

• 対⾓正準形式
• 可制御正準形式
• 可観測正準形式

1⼊⼒1出⼒システムの正準形式とその応⽤
教科書96ページ

対⾓正準形式
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対⾓正準形式

伝達関数：

モード1

モード2

モード

対⾓正準形式と
モード解析

状態変数のモード展開：

可制御性・可観測性の必要⼗分条件：

可制御：

可観測：
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可制御正準形式

可制御性準形式

；

可制御正準システム
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可観測正準形

可観測性準形

可観測正準システム
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例題：

例題：
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例題：

例題：
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例題：


