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最適フィードバック

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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最適フィードバックの求め方
可制御
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最適フィードバックの求め方
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最適フィードバックの求め方：例題（1）
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最適フィードバックの求め方：例題（2）

この値は を最⼩にするように求めたが、すばわち、

のとき最⼩となるように求めた。実際には、任意の初期値
に対して最⼩となる。

6



2026/7/29

4

最適フィードバックの求め方：例題（3）
リカッチ⽅程式を解く

次のスライド。
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最適フィードバックの求め方：例題（4）
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リカッチ⽅程式の解き⽅
1. 代数的に床⽅法
2. 微分⽅程式

9

例題（5）：
例題1について、リカッチ⽅程式を解く。
係数⾏列

リカッチ微分⽅程式（12.26）へ代⼊

終端条件 で解く代わりに、
初期条件 で繰り返し計算

で解く

図12.6→正しい解
状態フィードバック
フィードバック係数
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𝑃ሶ  𝑛 െ 1 𝑇 ≅
1
𝑇
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例題： % Riccati204_1.m
% 制御⼯学 教科書P.204 例題1
format compact；close all；clear
global A B C
tf=10.0; % 終了時間
A=[0 1;0 -1];
B=[0; 1];
C=[1 0];
% 初期値
P0=zeros(2,2);
p10=P0(1,1);p20=P0(1,2);p30=P0(2,2);
p0=[p10;p20;p30];
[t1,p1]=ode45('Riccati204_1_dot',[0, 
tf],p0);
[t1_size,t1_size2]=size(t1);
P=[p1(t1_size,1) 
p1(t1_size,2);p1(t1_size,2) 
p1(t1_size,3)]

% Riccati204_1_dot.m
function 
Riccati_dot=Riccati204_1_dot(t,p)
global A B C
P=[p(1) p(2);p(2) p(3)];
P_dot=P*B*B'*P-A'*P-P*A-C'*C;
p1_dot=-P_dot(1,1);
p2_dot=-P_dot(1,2);
p3_dot=-P_dot(2,2);
Riccati_dot=[p1_dot;p2_dot;p3_dot];

p11

figure(1)
hold on
plot(t1,p1(:,1))
plot(t1,p1(:,2))
plot(t1,p1(:,3))
hold off;grid on;box on

P12=p21

p22

P=1.7321    
1.0000
1.0000
0.7321

解法2でRiccatiを解く
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最適フィードバックの求め方：例題2

12

(G. F. Franklin, J. D. Powell, A. Emami-Naeni. Feedback Control of Dynamic Systems, Addison-Wesley, 2nd ed., 1990.)
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