
のもつ種々の不確定要素，例えばコンポジットの弾

性定数など確定的に求められないパラメータのばら

つきをどのように取り扱うかが課題であった。この

ような要素をプラント構造的誤差として取り扱う必

要があり，本手法は有効である。

　本テーマは都立高専青木繁教授より勉強するよう

アドバイスを頂いたものであるが時間が経過してし

まった。また筆者の勉強不足のため，本報に大きな

間違いがあれば是非指摘願いたい。
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付録

　本問題に対するPID制御系設計を示す。フィード

バックゲインKは次のように表される。

1(1 )p d
i

K K T s
T s

   (付1)

　ここで，K
p
は比例ゲイン，T

i
は積分時間，T

d
は微

分時間である。高次系であるためピークゲインM
p
法

を用いて設計する。１次振動M
p
の 40dB軽減を目標

にK
p
=0.01とした場合のナイキスト線図がFig.A1で

ある。また１次振動周期T=0.628sであることから，

限界感度法により，T
i
= 0 . 5 T = 0 . 3 1 4 および

T
d
=0.125T=0.0785と計算される。よって，

10.01(1 0.0785 )
0.314

K s
s

   (付 2)

となり，式(23)と比べて低次であり，実装が簡単で

ある。ボード線図をFig.A2に示す．目標とする１次

振動の0dB化は良好に実現できている。しかし，３

次振動に対するロバスト安定性には反映されず，低

周波数で位相遅れを生じている。
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Fig.A2  Bode diagram (with PID control)
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Fig.A1  Nyquist diagram (with PID control)
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