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提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：    

名名称称・・型型番番（（メメーーカカーー））  

倒倒立立 22 輪輪車車・・ee--nnuuvvoo  WWHHEEEELL（（ZZMMPP  IINNCC..））    

    

    

所所属属：：  福福井井工工業業高高等等専専門門学学校校  電電気気電電子子工工学学科科 

研研究究内内容容：：    

  

【【ススラライイデディィンンググモモーードド予予見見制制御御】】  

    目目標標値値のの未未来来情情報報をを利利用用ししシシスステテムムのの応応答答改改善善をを図図るる予予見見制制御御とと，，外外乱乱ややパパララメメーータタ変変動動にに強強いい可可変変構構造造  

  制制御御のの一一種種ででああるるススラライイデディィンンググモモーードド制制御御のの特特徴徴をを併併せせ持持つつ制制御御系系構構成成法法。。全全系系をを一一括括でで設設計計すするる手手法法とと，，  

  基基本本ととななるる系系にに補補償償器器をを付付加加すするる手手法法ががああるる。。周周期期性性目目標標値値へへのの追追従従がが可可能能ななももののももああるる。。  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                図図：：ススラライイデディィンンググモモーードド予予見見制制御御系系                図図：：ススラライイデディィンンググモモーードド繰繰りり返返しし予予見見制制御御系系  

  

【【離離散散有有限限個個入入力力をを用用いいるる制制御御】】  

  線線形形アアンンププをを必必要要ととししなないい，，離離散散値値制制御御のの一一種種．．シシスステテムムのの構構造造をを簡簡単単ににしし，，かかつつ効効率率改改善善効効果果がが期期待待ででききるる．．  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図図：：離離散散有有限限個個入入力力をを用用いいるる制制御御（（応応答答のの一一例例））  

 

研研究究タタイイトトルル：：  

ディジタル予見スライディングモード制御系構成法 

 

氏氏名名：：      佐佐藤藤  匡匡／／SSAATTOO  TTaaddaasshhii  EE--mmaaiill：：  ttssaattoo@@ffuukkuuii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  教教授授  学学位位：：  博博士士（（工工学学））  

所所属属学学会会・・協協会会：：  信信号号処処理理学学会会，，日日本本工工学学教教育育協協会会  

キキーーワワーードド：：  予予見見制制御御，，ススラライイデディィンンググモモーードド制制御御，，入入力力制制限限問問題題  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・予予見見制制御御系系のの設設計計法法  

・・倒倒立立２２輪輪車車制制御御  

・・倒倒立立振振子子制制御御  
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