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科目コード： S13502 (2017)

【授業科目名】 システム制御工学　Systems and Control
【学年・学科】 5年 電子情報コース
【 授業期間 】 通年 【単位数】 2単位 必履修 【 達 成目標 】 C-1
【 授業形態 】 講義 【分　野】 コース専門
【 担当教員 】 片山　登揚
【 授業概要 】
制御理論の基礎を理解して、対象を入出力系とみなす考え方を習得する。
フィードバック系の設計法に必要な内容について学び、
次いでフィードバック系の設計法について学習する。

【授業の進め方】
講義を中心とするが、演習も随時行う。手計算やポケットコンピュータによる演習を課す。

【科目の達成目標】
1 自動制御系の構成、ブロック線図によるシステムの表現，伝達関数について理解できる。
2 自動制御系の過渡応答および周波数応答について理解できる。
3 フィードバック系の特性方程式と安定性の関係について理解できる。
4 フィードバック系の各種安定判別法、定常および過度特性について理解できる。
5 フィードバック制御系の設計法について理解できる。

【授業の内容】
項目 時間 授業内容
(前期)
システムモデルと伝達関数 8 制御の概要、制御系の構成、システムモデルと伝達関数、

ブロック線図、ブロック線図による伝達関数の表現、
ブロック線図の等価変換

過度応答 6 基本的システムの過渡応答、インパルス応答、ステップ応答
中間試験 2
周波数応答 14 周波数伝達関数、ベクトル線図(ベクトル軌跡)、ボード線図

　　　　　　　　　　　　　
(後期)
安定判別法 10 特性方程式、ラウスの安定判別法、フルビッツの安定判別法、

ナイキストの安定判別法、ゲイン余裕、位相余裕
中間試験 2
定常特性 6 定常偏差、各種の入力に対する定常偏差、外乱に対する定常偏差
過度特性の解析 6 過渡応答を用いた方法、周波数応答を用いた方法
フィードバック制御系の設計 6 根軌跡法、周波数応答法、PID制御

【授業時間外の学習】
・事前に授業内容を教科書で読んでおくこと。
・配布した演習、課題を解くこと。

【履修上の注意点】
電卓（関数電卓、ポケコン）を用意して授業中の演習問題を解くこと。

【成績評価の方法】
1. 科目の達成目標1～5に対し、試験（定期試験他）、演習により達成度を評価し、
それぞれ70%、 30%の配分で総合して評価する。

2. 100点法により評価し、60点以上を合格とする。

【 関連科目 】 応用数学I、電気回路II
【 教科書等 】 『システム制御I』 宮崎道雄 （オーム社）
【 参  考  書 】 制御工学の基礎　田中正吾編（森北出版)の他、多数の類書
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