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＜概要＞
１．予見制御とは，システムに印加される外乱（目標値）の情報

 
を一定時間未来まで利用することにより，外乱（目標値）に対す

 
る追従性能の向上を図る制御手法である．
２．最近の研究では，周波数整形を基に優れたロバスト性を実

 
現する

 

予見制御法の構成法が明らかにされている．

３．

 

予見制御法を倒立振子に適用された結果が報告されて

 
いる．
４．本研究では，回転型2慣性系へ

 

予見制御を適用し，追

 
従性能等の考察を行う．
６．2慣性系（Fig. 1）に対して

 

予見制御法を適用するため

 
Fig. 2のような一般化プラントを定める．
７．偏差に周波数重み

 

を導入することによって制御性能を

 
調整することができる．
８．一般化プラント（Fig. 2）に対して，

 

予見制御を適用して，

 
ステップ応答（Fig. 3）から周波数重みと追従性能の評価を行っ

 
た．
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